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Automatické sledovani obliceje
Martin Volavka'

1 Uvod

Hlavnim cilem ulohy automatického sledovéani oblic¢eje je pomoci obycejné komeréni
webkamery pfipevnéné na pohyblivém stojanu snimat obraz aktualni scény, vyhledat v ni
lidsky oblic¢ej a podle jeho pozice otocit kameru tak, aby byl oblicej v centru snimané scény.

Jedna se o kompletni uceleny fidici systém, jehoz vstupem je detekovana poloha
obli¢eje na aktualnim snimku, vystupem je nastaveni horizontalni a vertikalni polohy kamery.
Poloha kamery je ménéna pomoci dvou modelaiskych servopohont fizenych vyvojovym
kitem Arduino UNO. Toto zafizeni komunikuje prostiednictvim sériové linky s bézicim
algoritmem v programovém prostfedi Python.

Jelikoz bézici program v Pythonu pracuje s digitalizovanym obrazem v redlném case, je
nutné tlohu omezit uréitymi provoznimi podminkami.

e Snimdni scény je provadéno pii klasickém nebo umélém osvétleni (zéfivka, zarovka).

e Kameru lze otacet v horizontalnim a vertikalnim sméru v rozmezi +90°.

e Pro ucely sledovani bude vyuzit pouze jeden, nejbliz§i detekovany lidsky oblicej
vzhledem ke snimaci kamefe.

e Pokud nedojde k detekci obliceje, kamera zlstane na stavajici pozici.

e Pii mensi vzdalenosti (pozorovatel — kamera), tj. do 1.5 m, 1ze detekovat polohu oci
uzivatele.

e Zména jednotlivych poloh servopohonii bude provadéna postupné, tj. s krokem
jednoho stupné, aby nedochazelo k rozkmitani systému.

Pro ulohu detekce obliceje byla pouzita jiz vymySlend metoda Haarova kaskadniho
klasifikatoru. Metoda dokdze rozlisit (detekovat) oblicej s velikou pfesnosti, ale pouze
v ptipad¢, kdy je oblicej situovan na snimku ve svislém sméru. Toleran¢ni pasmo svislého
sméru je zhruba +20° vzhledem k vertikalni ose obli¢eje Pro rychlou a uspé$nou detekci je
dilezité klasifikator spravné nastavit, tj. zvolit spravné hodnoty parametri.

Grafické znazornéni detekce obli¢eje je provedeno pomoci modrého vykresleného
obdélniku, jehoz stfedem je oblicej a jehoz Sitka odpovida odhadované velikosti (kompromis
mezi Sitkou a délkou) obliceje. Stied snimku a stfed obliceje jsou zndzornény pomoci
cervenych obdélnikli. Pokud dojde k detekci oc¢i, bude jejich umisténi na snimku zobrazeno
pomoci zelenych obdélnikt. Algoritmus také poskytuje informaci o uhlu natoceni spojnice
detekovanych oc¢i vzhledem k soufadnicové soustaveé potfizeného snimku. Tato spojnice je
vykreslena ¢ervenou ¢éarou.

Béhem detekce oc¢i dochazi vlivem nerovnomérného osvétleni k detekei jinych ¢asti
obliceje, predevSim ust a nosnich direk. Proto je dulezité, aby byl pozorovatel co
nejrovnomérngji osvétlen a piimo hledél do kamery. OCi lze detekovat i v pfipadé nosi-li
pozorovatel dioptrické bryle s prithlednymi skly a slabymi obroucky.
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2 Konstrukéni zpracovani systému a grafické znazornéni vystupu

Konstrukce celého systému je velmi jednoduchd (viz Obrazek 1.), obsahuje dievény
stojan vybaven dvéma servopohony, na druhém (horizontadlnim) pohonu je umisténa kamera,
fidici ¢len Arduino UNO a vodi¢e umoznujici komunikaci s béznym algoritmem v pocitaci.

Obrazek 1: Konstrukéni povedeni systému

Vystupem systému je, jak bylo feCeno, upravena poloha kamery tak, aby se stied
snimaného obrazu nachazel v blizkosti (tj. £40 obrazovych bodl) detekovaného obliceje. Tato
situace je vyobrazena na Obrazku 2.

Obrazek 2: Vystup systému

Algoritmus automatického sledovan lidského obliceje funguje i pro vetsi vzdalenosti
pozorovatel — kamera. Tato vzdalenost byla experimentalné urcena a odpovidé cca 8 metrim
pii pouziti standardni webkamery.
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