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Objetivos:

e Mostrar as possibilidades que processamento de imagem e video (PIV) pode oferecer no controle de
trafego.

e Verificar possiveis areas e assuntos de cooperacdo LEMT - LPS.
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1 Sistemas Proeikon, FFMpeg, OpenCV

Proeikon consiste de:
a) Um conjunto rotinas para processamento de imagem e video (P1V) escrito em C++;
b) Um conjunto de programas para PIV escritos utilizando as rotinas acima.

Proeikon incorpora algumas rotinas de outros autores, por exemplo:
a) Asrotinas de leitura/escrita de JPEG.
b) Asrotinas de FFT.

Proeikon pode trabalhar em conjunto com as bibliotecas:
a) As rotinas FFMPEG para leitura/gravacgéo de videos.
b) As rotinas de OpenCV (inclui uso de webcam, FFT acelerado por MMX, interface grafica simplificada).

Proeikon vem em formato DLL. Isto permite utiliza-lo juntamente com os mais variados compiladores e lin-
guagens.



Um exemplo: Segmentacao de regides com cores semelhantes pelo crescimento de semente.




#include <proeikon>
#include <queue>

int distancia(COR x, COR y)

{ return abs(x.rQ-y-rQ)+abs(x.g0-y-gO)+abs(x.bQ-y-bQ);

void pintaccfi(IMGCOR& b, int Isemente, iInt csemente)
{ const Int limiar=150;
COR 1nicral=b(lIsemente,csemente);
queue<int> q; g-push(lsemente); g.push(csemente);
while (g.-empty()==false) {
int 1=q.front(); qg.pop(); int c=q.front(); q-popQ);
1T (distancia(b(l,c),inicial)<limiar) {
b(l,c)=COR(255,0,0);
q-push(l-1); q.push(c);
gq-push(l); g-push(c-1);
gq-push(l); g-push(c+l);
q-push(l+1); q-.push(c);
+
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int main()

{ IMGCOR b; le(b,"elefante.jpg'); b.backg()=COR(0,0,0);
int Isemente=116; Int csemente=136;
pintaccfi (b, Isemente,csemente);
imp(b,"elefante2.tga);

}



2 Subtracao do fundo

Muitos problemas podem ser resolvidos simplesmente subtraindo o fundo. Dificuldades:
e Brilho/contraste do fundo varia. E possivel corrigir a variacao de brilho/contraste do fundo.
e A sombra pode atrapalhar. Possivel solugdo: usar invariancia de cores (a ser testado).
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2.1 Contagem de carros e deteccao de velocidade

Projeto desenvolvido com auxilio dos alunos do segundo ano e do prof. Hugo.
Objetivo: Substituir detector de carros indutivo pelo processamento de video.
E possivel distinguir moto, carro e caminh&o.

E possivel detectar a velocidade aproximada.

Problemas:
e Carros e motos que passam no meio das duas faixas: E possivel seguir a trajetoria do carro/moto.
e E possivel detectar ultrapassagens proibidas, carro que anda pelo acostamento, etc.



2.2 Controle de vagas em estacionamentos.

Projeto de formatura. Com camera fixa e usando subtracdo de fundo, é possivel reconhecer a quantidade e as
localizacOes das vagas livres num estacionamento.
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2.3 Calculo de comprimento e altura de veiculos e caminhdes

Com subtracédo de fundo e cameras colocadas em posicOes estratégicas, é possivel calcular as dimensdes dos
caminhdes.

Possivelmente, é possivel calcular as dimensdes até com caminhdes em movimento.

A acuracidade possivel de ser obtida depende dos testes.



3 Transformada de Hough

A transformada de Hough é capaz de detectar grupos de pixels que pertencem a uma linha reta.
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4 Template matching

Template matching procura uma mascara (template) dentro de uma imagem.
Normalized cross correlation é um template matching. Retorna valores de -1 a 1, conforme o grau de casa-

mento.

mascara

Normalized cross correlation
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Normalized cross correlation pode ser calculada rapidamente usando FFT e “integral image”.
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Normalized cross correlation pode se tornar invariante a rotacao repetindo o processo para varias rotagoes.
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Existem varias técnicas que procuram fazer rapidamente:
e Template matching invariante a rotacéo.
e Template matching invariante a rotacédo e a escala.

e Template matching invariante a rotacao, escala e perspectiva.

Simbolo “MED.onaId"s” o

“Jogo de memoria” 1

“Jogo de memoria” 2

O reconhecimento fica mais facil se utilizar cores.
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4.1 Deteccéo e leitura da placa de carro

Uma aplicacdo de “template matching” € na leitura computadorizada das placas de automoveis.
Basta treinar 10 digitos e 26 letras.

Para acelerar, restringir busca somente em regiées com cores semelhantes a placa de automovel.
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4.2 Reconhecimento do modelo de carro

Provavelmente, é possivel reconhecer o modelo de carro (Ex: Gol, Palio, Mille, Fiesta, Corsa, etc) procuran-
do algumas regides que caracterizam cada modelo.

4.3 Contagem de numero de eixos em caminhdes

Provavelmente, é possivel contar o numero de eixos em caminhdes a partir de sua fotografia lateral. Basta
detectar e contar o nimero de pneus.

4.4 Deteccao de face
OnCV vem com um programa exemplo

gue faz deteccdo de faces.
_CC
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4.5 Outras aplicacoes

e Reconhecimento do canal sintonizado detectando o logotipo da emissora.

Frames com logotipo

e Reconhecimento do comercial veiculado.
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5 Marca d’agua de autenticacao

A e

Dados invisiveis inseridos na imagem detectam alteracGes na imagem (note que a palavra "AIR" foi removi-
da).

Pesquisa: Autenticacdo de imagens binarias (documentos).

Estou desenvolvendo um projeto para autenticar videos.
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6 Hardware especial

OpenCV traz rotinas para capturar e processar video vindo de webcam.

Ha orientandos meus trabalhando com DSP (Blackfin) e FPGA (Altera) para processar imagens e videos.
Mas nédo é a minha especialidade.
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