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АНОТАЦІЯ. На даний час є актуальною проблема  завантаженості автомобільних шляхів. Проведено огляд технологій та методів для розпізнавання транспортних засобів та їх відслідковування на відео.  Розглянуто один із  можливих шляхів вирішення даної проблеми. за допомогою засобів машинного зору.

Вступ. Перенавантаження автодоріг є значною проблемою у великих містах усього світу. Одним з ефективних рішень даної проблеми є створення автоматизованих систем моніторингу та управління рухом автотранспорту. Відеоспостереження в поєднанні з використанням машинного зору це одна з технологій, яка може використовуватися для виріщення таких задач.

Мета роботи. Провести аналіз систем для ефективного розпізнавання транспортних засобів, зменшення простою автомобілів на світлофорах та покращення ситуації в критичних точках міської транспортної мережі, а саме зменшення корків та забезпечення оптимального  руху транспорту.

Основна частина роботи. Особливістю використання таких системи полягає у тому, що результати її роботи  повинні реалізовуватись в режимі реального часу. Тому важливим елементом є вузол обробки відео, який у процесі роботи отримує дані про транспортний потік і надсилає їх сервер для подальшої обробки та реалізації.

Структурно такі системи можна розбити  на такі частини: периферійна частина, серверна частина, база даних.

Периферійна частина розміщається безпосередньо у проблемних точках транспортної мережі міста. До іі складу входять відеокамера та модуль обробки відео. Під камерою мається на увазі сучасна цифрова IP-камера, яка використовується для отримання інформації про дорожню ситуацію. Модуль обробки відеопотоку повинен забезпечити як обробку відео в реальному часі так і надсилання даних на сервер. Аналіз потоку відеозображень з камери виконується програмним додатком на основі алгоритмів комп'ютерного зору, що надасть можливість ефективного відстежування завантаженості та реагування на дорожню ситуацію. Ефективна обробка відео у реальному часі можлива при використання високопродуктивного контролера. Для вирішення даного завдання  можна використати лінійку процесорів фірми ARM Limited Cortex-Aх. Для надсилання даних на сервер з метою забезпечення мобільності та зниження собівартості системи пропонується застосування радіо модуля.

Серверна частина призначена для агрегування даних, отриманих від камер. Основою цієї частини є сервер, який являється фізичним комп’ютером з серверним радіомодулем. Серверна частина складається з таких блоків: блока взаємодії з периферійною частиною,  сервера прикладних програм та Web сервера.

Обчислювальній системі не обійтись без база даних, в якій зберігається уся необхідна інформація. Для управління базою даних використовують систему управління базою даних ( СУБД ).

Користувачі системи – це користувачі, які користуються даними (створюють, видаляють чи редагують) системи, з певними правами доступу. Розподіл ролей передбачає три основних типи користувачів: «Гість», «Оператор» та «Адміністратор». Користувач «Гість» представляє собою будь-якого користувача глобальної мережі. «Оператор» - має можливість перегляду отриманих даних та встановлювати завдання на відстеження. «Адміністратор» встановлює, конфігурує систему і вирішує проблеми пов’язані з нею.

Типова структура системи машинного зору складається з двох рівнів: апаратного та програмного. Апаратний рівень включає в себе камери (чорно-білі чи кольорові) із необхідною оптикою, обладнання вводу/виводу та каналів зв’язку для пересилки отриманих результатів. Програмна складова забезпечує підготовку опрацювання  та обробку зображень з виявленням відповідних властивостей для розпізнавання об’єктів. 
Камера є одним із найважливіших елементів системи, тому правильний вибір є принципово важливим елементом ефективного функціонування системи [1]. Клас камер, які отримали назву «розумні камери», здатні не лише отримувати зображення, а й виконувати його первинний аналіз і формувати певний керуючий вихідний сигнал. Типова структурна схема побудови таких пристроїв зображена на рис.1. 








Рис. 1 Типова структурна схема побудови розумних камер

Зазвичай, застосування таких систем є досить складна задача, оскільки умови використання є змінними: погодні умови, зміна освітленості в залежності від часу доби, явище оклюзії, альбедо. Тому, для створення ефективної системи машинного зору для моніторингу завантаженості доріг усі її компоненти та методи обробки зображення мають бути підібрані відповідно до умов використання.

Існує  достатньо методів та технологій для розпізнавання рухомих об’єктів. В основі лежить алгоритм порівняння поточного кадру з попереднім так званий «Background Subtraction». Сегментація – це спроба визначити, які компоненти набору даних  природньо пов’язані разом. [2] Мета сегментації – розділити зображення на схожі зони. Найбільш продуктивними є пошук ключових точок, в поєднанні з використання методу віднімання фону. Це метод, який будує модель фону і визначає бінарну маску де 1 це об’єкт, що рухається, 0 – ні. Найбільш досконалі системи розпізнавання повинні вміти розпізнавати об’єкти і класифікувати їх за якимось ознаками. Наприклад, до якого класу відноситься об’єкт. Ці методи мають назву адаптивних тому, що вони здатні  навчатись на даних, які обробляються. Спочатку дані готуються для навчання - розміри всіх зображень мають бути однаковими. Далі важливим етапом є усунення надмірності. 

В Україні інтелектуальні системи розпізнавання також набули досить широкого вжитку. Серед них найбільш відомими є програмні продукти: НомерОК, Відеоконтроль-Рубіж, СarGO Enterprise тощо

Висновок. Одним з найважливіших кроків у відстеженні об’єктів є порівняння їх між собою. Мається на увазі визначення нових об’єктів або встановлення зв’язку між об’єктом попереднього кадру й наступного. Було проаналізовано використання технологій машинного зору для вирішення поставленого завдання та засоби для реалізації. Ознаки ТЗ визначаються як динамічна частина зображення, і ці ознаки використовуються як відправні точки для багатьох алгоритмів комп’ютерного зору.
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