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i Contexto

» Cameras de vigilancias muito comuns

= Humanos perdem o foco em pouco
tempo

= Automatizacao do processo




i Obijetivos

= Fazer a identificacao dos objetos em
movimento na cena

= Definir uma técnica para fazer o
tracking dos objetos

» Utilizar varias cameras para efetuar o
tracking




i Fundamentacao

= Deteccao de objetos em movimento
= Tracking com varias cameras...



i Tracking

= Segmentacao de fundo
= Acompanhamento do objeto




i NHD

= YCbCr 4:4:2

= Clusters

= Ajuste de pesos

= Adaptacao ao fundo




i Optical Flow

= Somente pontos em movimento
= Prevé o fluxo

p. =p+(p-p)

p,=p.+(p-p)



i Varias visdes
= Modulo de gerenciamento

= Varias threads
= Organizacao das cameras




!'_ Trabalhos correlatos



Ferramenta contagem de
veiculos (TCC)




!'_ DanioTrack
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!'_ Simi MotionCapture3D



5 Simi Reality Motion Systems: www.simi.com
i




i Requisitos Funcionais

= Disponibilizar uma interface para a
visualizacao de um cenario a partir de
imagens de varias cameras

= Identificar objetos em movimento na cena
= Realizar o fracking dos objetos

= Adquirir os dados da cena de imagens
provenientes de varias cameras



i Requisitos ndo funcionais

= Ser desenvolvido utilizando
programacao orientada a objetos

= Ser implementado utilizando a
linguagem de programacgao C++

= Ser implementado utilizando o ambiente
de programacao Eclipse Galileo



!'_ Diagrama de caso de uso
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!'_ Diagrama de classes
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!'_ Diagrama de sequéncia
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i Ferramentas/Bibliotecas

= Eclipse com CDT e QT Integration
= QT

= OpenCV

= OpenGL



i Técnicas

= [racking para uma
Visao

= Gerénciamento das
varias visoes

Armazena pontos em
5 movimento
N
r
Emcontra as componentes
& onexas
N,




!'_ Operacionalidade



.| Tracking de objetos a partir de varias cameras | =RRER X




i Resultados e discussoes

= Ambiente de testes
= Processo de tracking



Dados tracking

Simulacao 1

Simulacao 2

Simulacao 3

Simulacao 4

NHD 125,7381 124,0348 122,9918 122,8319

Tracking 128,1031 127,8212 128,3361 128,7271

OpticalFlow 127,7897 126,7185 126,4816 126,5507
Tempo tracking 2,3650 3,7864 5,3443 5,8952
Tempo OptFlow 2,0516 2,6837 3,4898 3,7188

% aumento Tracking 1,8809% 3,0527% 4,3452% 4,7994%

% aumento OptFlow 1,6316% 2,1637% 2,8374% 3,0276%

% reducao geral OptFlow 0,2446% 0,8627% 1,4450% 1,6907%

% reducao tracking OptFlow 13,2516% 29,1226% 34,7005% 36,9182%




Dados tracking

Simulacao 1

Simulacao 2

Simulacao 3

Simulacao 4

NHD 125,7381 124,0348 122,9918 122,8319

Tracking 128,1031 127,8212 128,3361 128,7271

OpticalFlow 127,7897 126,7185 126,4816 126,5507
Tempo tracking 2,3650 3,7864 5,3443 5,8952
Tempo OptFlow 2,0516 2,6837 3,4898 3,7188

% aumento Tracking 1,8809% 3,0527% 4,3452% 4,7994%

% aumento OptFlow 1,6316% 2,1637% 2,8374% 3,0276%

% reducao geral OptFlow 0,2446% 0,8627% 1,4450% 1,6907%

% reducao tracking OptFlow 13,2516% 29,1226% 34,7005% 36,9182%




Dados tracking

Simulacao 1

Simulacao 2

Simulacao 3

Simulacao 4

NHD 125,7381 124,0348 122,9918 122,8319

Tracking 128,1031 127,8212 128,3361 128,7271

OpticalFlow 127,7897 126,7185 126,4816 126,5507
Tempo tracking 2,3650 3,7864 5,3443 5,8952
Tempo OptFlow 2,0516 2,6837 3,4898 3,7188

% aumento Tracking 1,8809% 3,0527% 4,3452% 4,7994%

% aumento OptFlow 1,6316% 2,1637% 2,8374% 3,0276%

% reducao geral OptFlow 0,2446% 0,8627% 1,4450% 1,6907%

% reducao tracking OptFlow 13,2516% 29,1226% 34,7005% 36,9182%




Dados tracking

Simulacao 1

Simulacao 2

Simulacao 3

Simulacao 4

NHD 125,7381 124,0348 122,9918 122,8319

Tracking 128,1031 127,8212 128,3361 128,7271

OpticalFlow 127,7897 126,7185 126,4816 126,5507
Tempo tracking 2,3650 3,7864 5,3443 5,8952
Tempo OptFlow 2,0516 2,6837 3,4898 3,7188

% aumento Tracking 1,8809% 3,0527% 4,3452% 4,7994%

% aumento OptFlow 1,6316% 2,1637% 2,8374% 3,0276%

9% reducdo geral OptFlow 0,2446% 0,8627% 1,4450% 1,6907 %

% redugdo tracking OptFlow 13,2516% 29,1226% 34,7005% 36,9182%




Dados tracking

Simulacao 1

Simulacao 2

Simulacao 3

Simulacao 4

NHD 125,7381 124,0348 122,9918 122,8319

Tracking 128,1031 127,8212 128,3361 128,7271

OpticalFlow 127,7897 126,7185 126,4816 126,5507
Tempo tracking 2,3650 3,7864 5,3443 5,8952
Tempo OptFlow 2,0516 2,6837 3,4898 3,7188

% aumento Tracking 1,8809% 3,0527% 4,3452% 4,7994%

% aumento OptFlow 1,6316% 2,1637% 2,8374% 3,0276%

% redugdo geral OptFlow 0,2446% 0,8627% 1,4450% 1,6907%

% reducao tracking OptFlow 13,2516% 29,1226% 34,7005% 36,9182%




i Resultados e discussoes

= Ambiente de testes
= Processo de tracking
= Posicionamento da camera



i Conclusoes

= Tracking implementado diretamente no
NHD (dificil entendimento)

= Melhoras com OpticalFlow
= Varias cameras
= Ambiente de testes/dificuldades



i Extensoes

» Calibragem de cameras
= Comunicacao das Threads via rede

= Classificacao de objetos
carros/motos/caminhoes



!'_ Implementacao



