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Motivacija masinu klasificesanai

o Cilvéeku un automasinu atskirsana — drosibas noltkiem

> Smago automasinu atskirsana lauj uzlabot satiksmes
planosanu, cela seguma apkopi

o Dazada izméra masinam var tikt piemérotas dazadas maksas
par celu izmantoSanu (automatiska maksas iekasésana)

> Atruma noteik$ana lauj atklat parkapumus

o Kameru izmantosana lauj iegut vairak parametru neka cela
iestradatas cilpas



Automasinu klasificesana literatura

o KlasificeSanu var veikt salidzinot iegutos parametrus ar zinamiem masinu
lielumiem, vai lietojot dazadus klasifikatorus — vektoru masinas, k-tuvako
kaiminu metodi, neironu tiklus. 4



Automasinu atklasana

o Kadra, perpendikulari celam izvietota atklasanas linija

o Kombingéjot kustibas atklasanu un fona uzkrasanu tiek atklatas
[Tniju Skérsojosas automasinas

o Atbilstosi masinam uz atklasanas linijam tiek veidoti intervali.
Kad masina izbrauc no linijas, intervals tiek slegts

> Tiek atklatas un izskaititas liniju SkérsojoSas automasinas

° Pozitivs starptautiska patentmekléjuma eksperta novértéjums:
metode atbilst visiem trim patentspéjas kritérijiem (novitate,

izgudrojuma limenis un industrialais pielietojums)

Atklasanas linijja  Intervals 5



Viaraku [iniju izmantosana

o Kadra tiek izvietotas vairakas linijas
° Intervali no dazadam linijam tiek savienoti masinas objekta

Automasinas objekts



Projekcijas transformacija :

° Pielietojums literatura:




Projekcijas transformacija

> Koordinasu transformacija: g G THby+e
g-r+h-y+1

. d-v+e-y+f

g-r+h-y+1°

o Kameras kalibracija:
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Projekcijas transformacija -

o Koeficientu atrasana:

axr; + by; + ¢ = gx;u; + hyu; + u;
dr; + ey, + f = gx;v; + hyv; +v;
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Liniju vienmeériga izvietosana

> Transformacijas plakné linijas tiek izvietotas perpendikularas
celam un ar vienadiem attalumiem vienai starp otru

° Lai to panaktu, algoritms izrekina, kados attalumos un ar
kadiem lenkiem atklasanas linijas jaizvieto kadra plakné
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Automasinu izsekosana

° Ja tuvos kadros viens zem otra (uz dazadam linijam) paradas
intervali, un, to galu koordinates ir tuvas (starpiba neparsniedz
uzstaditu slieksni), no intervaliem tiek izveidots automasinas
objekts

TL TR

BL BR

° Jauni intervali var tikt pievienoti esoSam automasinam
> Dzésot masinas galéjos intervalus, mainas tas v koordinates
> No masinas tiek dzéesti neiederigi intervali
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Parametru noteiksana — platu mSs, Virziens

° Intervalu platumi aptuveni atbilst masinas
platumam

o Atklasanas linijas sadalitas augséjas, vidéjas un
apakséjas

° Ja masina paradijusies uz augsejam linijam,
sakotnéjais brauksanas virziens ir uz leju

> Noteiktais virziens var mainities
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Parametru noteikiana— atrums, garums

> Atrums tiek ieglts skaitot kadrus, kas pagajusi starp dazadu
intervalu pievienoSanu masinai L
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o Garuma noteiksanai intervala pastavésanas ilgums tiek
reizinats ar noteikto atrumu
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Parametru noteikéana - dUESTUMS

o Kadra plakné ir saglabata informacija par masinas augstumu

> Projekcijas transformacija masinas augstums ir lineari proporcionals
intervala lielaka un mazaka platuma attiecibai ta pastavesanas laika

.

a) b) c)
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KlasificéSana viegla / smaga

o Augstums:

450

400

350

300

250

200

180

100

50

o Péc pastavésanas ilguma un parametriem, tiek izdaliti masinu
objekti, kas var reali atbilst automasinai

° Smaga masina ja:
° Augstums > 2.5m
° Garums >7m
° Platums > 2.5m
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Demonstr
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Testu rezultati 1

Video 3

Video 4

Video 7

Viena linija Va1raku_1121J u vidgjais Piedavata metode
radijums
Video Realais skaits
skaits | precizitate skaits precizitate skaits | precizitate

1 32 30 94% 30 94% 32 100%
2 122 121 99% 124 98% 122 100%
3 159 168 94% 164 97% 158 99%
4 43 45 95% 44 98% 44 98%
5 221 232 95% 235 94% 231 95%
6 208 209 99% 209 99% 209 99%
7 246 233 95% 239 97% 239 97%
8 117 118 99% 118 99% 116 99%
9 88 92 95% 93 94% 88 100%
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Testu rezultati

Realais skaits

Video Visas Smaes Pareizi atklatas Viltus smago
o gfs automasinas masinu atklasana
automasinas automasinas
1 32 4 4 0
2 122 8 8 0
3 159 8 I 1
4 43 0 0 0
5 221 12 14 0
6 208 5 5 1
[ 246 12 12 3
8 117 4 4 1
9 88 14 6 0
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Algoritma apraksts

Kadikis R., Freivalds K.: Efficient Video Processing Method for Traffic
Monitoring Combining Motion Detection and Background Subtraction.
Proceedings of the Fourth International Conference on Signal and Image
Processing 2012 (ICSIP 2012) Lecture Notes in Electrical Engineering
Volume 221, 2013, pp 131-141

Kadikis R., Freivalds K.: Vehicle classification in video using virtual
detection lines. 2013 The 6th International Conference on Machine

Vision (ICMV 2013)
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Noslegums

o Masinu parametru ieguve un tipa noteiksana ir butiska
inteligento transporta sistemu dala

° |zveidots pret skaitloSanas jaudam efektivs algoritms masinu
izsekoSanai, to parametru ieguvei un to klasifikacijai reala laika

> Algoritms balstits uz ieprieks 1stenotas intervalu metodes,
saglabajot tadas ipasibas ka adaptésanas dazadiem laika
apstakliem, darbiba pie mainiga apgaismojuma, darbiba pie
nenoteikta un mainiga brauksanas joslu skaita

> Nakamie soli:
> Cina ar énu ietekmi
o Automasinu noteikSana nakti

20



lzmantota literatura

Rad R., Jamzad M.: Real time classification and tracking of multiple vehicles in
highways. Pattern Recognition Letters. 26, 1597-1607 (2005)

Zhang J., Wang F-Y., Wang K., Lin W-H., Xu X., Chen C.: Data-Driven Intelligent
Transportation Systems: A Survey. IEEE Transactions on Intelligent Transportation
Systems, 12(4), 1624-1639 (2011)

Lai A. H. S., Fung G. S. K., Yung N. H. C.: Vehicle Type Classification from Visual-Based

Dimension Estimation. IEEE Intelligent Transportation Systems Conference Proceedings.

201-206 (2001)

Leotta M. J., Mundy J. L.: Vehicle Surveillance with a Generic, Adaptive, 3D vehicle
Model. IEEE Transactions on Pattern Analysis and Machine Intelligence. 33(7), 1457-
1469 (2011)

Wang Y. and Ye G. Joint random fields for moving vehicle detection// Proc. British
Machine Vision Conference (BMVC). — 2008.

Beymer D., McLauchlan P., Coifman B. and Malik J. A Real-Time Computer Vision
System for Measuring Traffic Parameters// Proc. IEEE Computer Society Conference on
Computer Vision and Pattern Recognition. — 1997. — 495.-501. p.

21



1bu!

Paldies par uzman

0~ 0 Mo oW oo

w3}

(e

13

1E




