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Detekce sméru a rychlosti ota¢eni automobilové napravy pomoci
obrazovych informaci

Pavel Bohae!

1 Uvod

Prace se zabyva problémem detekce otaceni automobilovych naprav. Z obrazovych dat
snimanych videokamerou je zapottebi odhadnout pohyb napravy. Je zde rozebran prvotni
nahled na problém a jedno z jeho moznych feSeni.

2 Zadani

Zadanim ulohy je tedy detekovat smér a rychlost otaeni z obrazovych dat, potizenych
kamerou z boku toéici se napravy. Dale stanovit odhad matematického modelu, ktery popisuje
napravu. Snimky byly pofizeny ze stativu a posléze, takzvané, ,,z ruky®, aby byl postizen
urcity Sum zpisobeny pohybem kamery, kterd bude umisténa na ochranné kleci. Samotna klec
je zavéSena na posuvnych fetézech visicich od stropu. Ukazky snimkd, jsou vidét nize.

Snimky byly pofizeny za redlného provozu. Typy naprav jsou rizné a mohou se liSit
barvou 1 velikosti. Napravy zabiraji vzdy velkou ¢ast zorného pole.
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Obrazek 1: Zadni naprava Obrazek 2: Pfedni naprava Obrazek 3: Repasovana naprava

3 Analyza problému

Z obr. 1 -3 je videét, ze data jsou zna¢né zkreslena a zaSuména:
e Snimky budou zaSuméné pohybem a vibracemi kamery. Z toho vyplyva, Ze
poloha napravy na potizenych snimcich nebude konstantni.
e V pozadii popfedi mizeme ¢ekat znacny pohyb.
e Osvétleni v okoli neni stabilni a méni se spolu s pohybem v okoli.
e Snimdni napravy neni vzdy kolmé k rovin¢ otaceni, miizeme tedy oCekévat, Ze
rotacni pohyb népravy bude opisovat elipsu misto kruznice.
Pro spravné feSeni bude nejprve nutné urcit ,,pomyslny* stfed otaceni, ktery nam poslouzi pro
matematicky odhad modelu a detekci sméru otaceni a rychlosti.
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4 ReSeni sméru otaceni

Cely problém  analyzujeme pomoci programového nastroje  MatLab-
ImageToolbox,VisionToolbox. Prvni nastfel feSeni tohoto problému byla samoziejmé
implementace Houghovi transformace. Implementace této metody by méla odhadnout stied
kruZnice s danym polomérem. Metoda byla vSak velmi zdlouhava a pfi aplikaci na ruzné typy
vstupnich dat téz chybna. Piiklad Gspésné aplikace metody je vidét na obr. 4.
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Obrazek 4: Houghova transformace

Vydali jsme se tedy jinou cestou. Ve snimcich se pokusime nejprve detekovat smér
otaceni, ktery je hlavnim cilem této ulohy. Pomoci nastrojt z visionToolbox, detekujeme tzv.
,»poptedi®, které je vyznamné svym pohybem a tedy i zménou jast v Sedotonovém zobrazeni.
Tento algoritmus vyuziva metody shlukovani pomoci smési gaussovskych rozloZzeni. Dale je
obrazek pteveden do polarnich soutadnic, znichz je vzajemnou korelaci dvou po sobé
jdoucich snimki detekovan smér otaceni, jak je vidét na obr 5 - 7.

Obrazek 5: Vstupni data Obrazek 6: Detekce popiedi  Obrazek 7: Polarni souradnice

Ve zpracovani ulohy se stidle pokracuje, vysledkem by méla byt koncova
implementace informacniho zafizeni do ochranné klece napravy.
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