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Detekce dopravnich znacek a nasledna analyza jejich tvaru

Petr Zimmermann*

1 Uvod

Detekce dopravniho znaceni je v soucasnosti hojné diskutovanym tématem na poli
zpracovani digitalniho obrazu. Lze dohledat hned celou ftadu clankti zabyvajicich
se problematikou automatické detekce dopravnich znacek, ve kterych se autofi snazi nalézt
vhodnou segmentacni techniku pro tento ucel. V tomto ¢lanku piedstavuji segmentaci
zaloZenou na technice zpétné projekce, kterd je dostate¢né stabilni a i vypocetné rychld. Jako
takova je vhodna pro zpracovani rozsahlych soubord dat, s kterymi se pii zpracovani videi
ve formatu full HD setkdvam.

Na objekty ziskané segmentaci jsou Vv dalSim kroku aplikovany morfologické operace
a nasledné¢ je ziskan jejich objektovy popis. Na zikladé tohoto popisu jsou z dal§iho
zpracovani vyfazeny ty objekty, které neodpovidaji hledanym dopravnim znackdm. Zavér
¢lanku se vénuje podrobné analyze tvarii detekovanych objekti.

2 Zpétna projekce

Pro detekci dopravnich znacek v obraze jsem se rozhodl vyuzit informaci o barvg,
a jelikoz jsem disponoval rozsahlou databazi hledanych objekti, zvolil jsem jednoduchou
segmentacni techniku tzv. zpétnou projekci. Podobné jako Smith a Chang (1996) jsem se
ptiklonil k vyuziti barevného prostoru HSV. OvSem z divodu potlaceni vlivu osvétleni
algoritmus pracuje pouze s kanaly H a S (Hue - odstin, Saturation - nasyceni).

V této fazi detekce se zatim zaméfuji pouze na nalezeni znacek s Cervenym a modrym
okrajem. Z trénovacich dat je ziskan H-S histogram pro jednotlivé barvy a tato informace je
pfivedena na vstup algoritmu zpétné projekce spolu se vstupnim obrazem. Histogram tvori
odhad pravdépodobnosti vyskytu hledané barvy. Vystup ze zpétné projekce je tedy v kazdém
bod¢ obrazu pravdépodobnost, Ze pixel pochazi z pravdépodobnostniho rozlozeni dané barvy
(obr. 1).
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Obrazek 1: Detekce dopravnich znacek; a) vstupni obraz, b) vystup zpétné projekce
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Vystup je dale naprahovan, ¢imz je ziskan obraz binarni. Tento obraz je upraven
pomoci morfologickych operaci, tak aby doslo k vyhlazeni jednotlivych objekti. Objekty,
kter¢ svym popisem neodpovidaji hledanym dopravnim znackam, jsou pied dalSim
zpracovanim z binarniho obrazu vypustény.

3 Analyza tvaru

Algoritmus analyzy tvaru je inspirovan praci Khan et al. (2011), ale byl mnou
modifikovan, tak aby byl robustnéjsi, zejména v oblasti hledani lokdlnich maxim signalu.
Na vstup algoritmu jsou piivedeny jednotlivé objekty ziskané segmentaci a jejich tvar je
analyzovan ve ctyfech krocich: Lokalizace stfedu objektu, spo¢teni vzdalenosti mezi sttedem
a body hranice objektu, vyc€isleni rozptylu signélu a nalezeni jeho lokalnich maxim.

Signal, v kterém jsou hledana lokalni maxima, je ziskan tak, Ze na 0SU X jsou vyneseny
jednotlivé body hranice a k nim odpovidajici vzdalenosti od stiedu objektu jsou vyneseny
na osu y. Tento signal je vyhlazen aplikaci trojuhelnikového filtru. V takto upraveném signalu
je zjistén pocet lokalnich maxim, ktery indikuje tvar zkoumaného objektu (obr. 2). Vyjimku
tvoti pouze kruhovy tvar objektu, pfi jehoZ zkoumdni nedochédzi k urovani poctu maxim,
jelikoz na tento tvar poukazuje jiz hodnota rozptylu.
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Obrazek 2: Detekce osmithelniku; ¢ervena kiivka piedstavuje vyhlazeny signal

4 Zavér

Clanek se zabyva automatickou detekci dopravnich znadek v obraze. Zaméfuje se na
popis segmentacni techniky zpétné projekce, kterd vyuziva barevné informace. Barva je
reprezentovana V HSV prostoru, ovSem prakticky jsou vyuzivany pouze kanaly H a S, a to
z diivodu potlaceni vlivu osvétleni. V zavéru se ¢lanek dotyka i problematiky analyzy tvaru

objekti, které na zéklad¢ jejich vlastnosti roziazuje do Ctyt téid: kruh, trojuhelnik, ¢tyithelnik
a osmiuhelnik.
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