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Objektu detektésanas
tehnologijas/video
izsekosSanas seciba:

Objektu izsekosana ir svarigs uzdevums kompjiteru

vizualizacijas nozaré. Spécigu jaudu kompjateru pieaugums,
loti augstas kvalitates video kameru pieejamiba, un augoss
pieprasijums péc automatizétas video analizes ir radijis lielu
interesi objektu izsekoanas algoritmos. Saja dokumenta més
aprakstam patreizéjas tehnologijas objektu izseko$anai/video

izsekoSanas secibai.




Literatlra atrodami tris galvenie soli video analizei:
e Intereséjosu kustigu objektu detekcija.
e Objektu izsekoSana no viena objekta uz otru.
e Objektu pédu analize un to uzvedibas atpaziSana.

Tadejadi objektu izsekosSanas pielietoSana ir svariga sekojosajiem uzdevumiem:

e Motion recognition (Kustibas atpaziSsana) pieméram: cilveku identificéSana

kustiba, automatiska objektu detekcija, utt.

e Automated monitoring (Automactiska monitorésana), pieméram: situacijas

aizdomigu aktivitasu vai negaiditu notikumu noteikSana.

e Video indexing (video indeksésana), tas ir: automatiska anotésana un video

atrasana multimédiju datu bazes.
e Human-Computer Interaction (datoru-cilveku mijiedarbiba) ir
atpaziSana datu ievadei dotoros.

e Traffic monitoring (satiksmes monitorésana) ir realas satiksmes statistikas

kolekcionésana tiesas satiksmes plasmai.

e Navigation vehicle (transportlidzeklu navigésana): uz video bazéta celu

planosana un skérslu noversanas iespéjas.

Visvienkarsak tracking (izsekoSana) var tikt defineta ka objekta trajektorijas

aprékinasana kustibas laukuma kura tas kustas. Citiem vardiem sakot, izsekotajs

(tracker) dod apziméjumus (labels) kas ir konsikventi izsekotajam objektam daZzados

attélos un video. Papildus tam, atkariba no izsekojama domeéna, izsekotajs var

piedavat objekta centrétu informaciju: orientaciju, regionu vai objekta formu.

lesp€jamas situacijas problémas:
e Informacijas zudums 3D projekcijas generacija uz 2D attéliem
e “Troksnis” attél3,
e Objektu sareZgitas kustibas;
e Objektu daba (nenoteikti vai artikuléti)
e Daléji vai pilniba iestredzis objekts.
e SareZgitas objektu formas.
e Gaismojuma izmainas situacija.
e NepicieSamiba péc realas dzives situacijas procesa.



Objektu detektéSanas metodes:
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Objektu izsekosanas metodes:
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Diskusija:

e Mausdienas zemudens ierices tiek lietotas juras dzelmju attalinatei izpétei,
visbiezak pielietojot akustiskos sensorus. Arvien biezak $ajos sensoros ir
iestradati optiskie sensori un bieZi izplatita ir video pielietoSana, Tpasi
Istermina operacijam. Parsvara zemudens ierices operators vada manuali.
Pilntlba automatizéti video joprojam ir Joti reti, jo tie cie$ no loti zemas
zemudens attélu kvalitates. PatieSam, dél Tpasam optiskajam tdens
gaismojumu Tpasitbam, attéli ir Joti troksSnaini, gaismojums ir nelidzens, krasas
ir maigas un contrasts ir zems. Papildus tam, vairaki paramatri maina izmaina
iekSéjas tdens 1pasibas, ieskaitot aizturétas dalinas, So iemeslu dé| video
zemudeném ir 1pasas attalumu un laiku variacijas. Lai sasniegtu So zemudens
video procesu automotizéSanu, ir nepiecieSams pielietot priekSapstrades
metodes pirms tradicionalo attélu analizes metozu pielietoSanas.
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