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1 Uvod 3.4 Proces uparivanja vozila

Racunalni vid je disciplina koja radunalu omogucuje ekstrakciju U svrhu uparivanja vozila, radena Je korelacija izdvojenih

informacija iz slike u svrhu izvodenja odredenih zadataka. Zadatak u registarskih oznaka. Kako bi se smanjio broj slika s
ovom radu je kojima se korelacija racuna, koriStene Su znacajke:
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Inf. su detekcija | e 0J€ vozila - |
znacajke vozila GEED » zapisa dobivenog optickim prepoznavanjem

Nadzor brzine
4 Rezultatl

provodi se
Implementirani algoritmi testirani su na snimkama dobivenim Canon-

: ovom videokamerom HV20. Snimke su snimljene na dvije lokacije s
< OpIS pro blema drugacijim pogledima na prometnicu, te u razlicito vrijeme.

Cilj, ovog diplomskog rada, je stvaranje automatiziranog sustava za

pomocu dvije kontrolne tocke, ¢ime se zele rijesiti problemi kojima
vozaci “varaju” dosadasnje sustave za nadzor brzine.

nadzor brzine. Sustav detektira vozila na dvije kontrolne tocke, biljezi Probleme u Tocnost (%) svakog od implementiranih algoritama
vrijeme prolaska i uparuje ih. Poznavanjem udaljenost i razlike algoritmima. 100
vremena prolaska odreduje se prosje¢na brzina. Poteskoce stvaraju stvaraju premall -
razli¢iti vremenski uvjeti 1 osvjetljenje, te raznolikost prometnih razimaci 1zmedu
vozila 1 registarskih tablica. vozila, te mala % -
rezolucija slika

3 Metoda reg. oznaka. o
Razvijeni sustav sastoji se: 80

» Detekcija vozila na prometnici Trajanjem ekspozicije 75 -

* Odredivanje znacajki vozila 1/500 moguée je snimati o

Detekcijavozila Tipvozila Detekcijatablice OCR- Tesseract OCR - Predlosci

* Prepoznavanje registarskih oznaka vozila
» Uparivanje vozila s dviju kontrolnih tocaka

vozila koja voze 64 km/h.

4.1 Uparivanja vozila

4 h 4 _ h 4 R ; : ST T : - :
Metoda osvjeZavanja / Tehnike | Promatranje Z_bogI ne_:_mogucn_osu_konstenja dvtaJL_l éedr!ak!rr: kamera, r:(aprdavgena Je
pozadine detekcije interesne regije simulacija generiranjem novog seta izdvojenih reg. oznaka (dodavanje

7 ~ - - / Gaussovog Suma, promjene svjetline I rotacije).

3.1 Detekcija vozila

Razmatrana su dva slucaja: Rezolucija slika manja

e zatvoren segment prometnice od 65 x 15 daje
» otvoren segment prometnice pogresne rezultate.
Simulacija 1 - zatvoren Simulacija 2 - otvoren
Broj testiranih slika 348 Broj testiranih slika | 344
Pogresno uparene 19 Pogresno uparene 5
KIaSIflkaC”a_ tipa VO_ZIIa _ _ PogresSno uparene (‘Tesseract) 14 Neuparene 23
* Automobil, kombi, autobus I kamion - — . .
» Veli¢ina vozila (pet kontrolnih toc¢aka) Pogresno uparene (Predlosc) | 17 Tocnost (%)
Boja vozila TocCnost (%) 94.54 (neup?rene + 91.86
* Potrebna ispravno detektirana reg. oznaka Toénost uz OCR (%) 0598 / pogresno)
* RGB vrijednosti (Tesseract/baza) 95.11
3.3 Prepoznavanje reg. oznaka
| okalizacija | Separaclja | Opticko
reg. oznake 7znakova prepoznavanje U sklopu ovog rada razvijen je automatiziran sustav za provodenje
~ 7 7 g nadzora brzine vozila. Sustav pokazuje visok postotak tocnosti, a
> Tesseract algoritme krasi njihova jednostavnost. Snimanjem na razli¢itim

AL Ol / { | lokacijama, dobiven je uvid u stvarnu primjenjivost sustava, te dani
- ZG 5247“ - ZG SZM W temelji za razvoj ozbiljnijeg sustava. Spojem razvijenih algoritama, uz

. Baza sitne preinake, dobiva se primjena koja je 1zuzetno Siroka.

predlozaka
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