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Система моніторингу вільних місць автопарковки

Технологія комп’ютерного зору може по праву вважатися однією із самих
передових та перспективних на даному етапі розвитку глобальних цифрових
комп’ютерних технологій. Мета даної технології – спроба навчити комп’ютер
дивитися на світ очима людини. Необхідність в цьому виникає  в ситуаціях,
пов’язаних з ризиком для життя людини, і буває обумовлена особливостями
людини як живого організму, якому властиво швидко стомлюватися,
пропускати через себе обмежений об’єм інформації.

Одним з прикладів застосування комп’ютерного зору являється система
управління парковочними місцями, яка в режимі реального часу надає всі
необхідні дані про наявність вільних місць учасникам дорожнього руху.
Система аналізу занятих місць також може бути втілена в рамках існуючої
системи відеонагляду за дорожньою сіткою міста. Завданням систем
комп’ютерного зору являється прийом на вході зображення та отримання на
виході символьної інтерпретації. Звідси випливає ще одне важливе завдання –
виявлення об’єктів на зображеннях. Це завдання зводиться до встановлення чи
є знайдений об’єкт тим об’єктом, який нас цікавить. Розпізнавання об’єктів, в
загальному випадку, являється некоректним завданням (легко уявити два
об’єкта різної природи, які на зображеннях однакові). При тому що людина
зазвичай з легкістю справляється з такою задачею, для комп’ютерної системи
така задача складна.

Незважаючи на активний розвиток даного напрямку в останній час, задачі
комп’ютерного зору ще дуже далекі від універсальності рішень. Тобто ще не
існує загальноприйнятого підходу, який дозволяє вирішувати весь спектр задач.
Розглянемо основні підходи, які застосовуються для вирішення нашої задачі:
аналіз кольору (добре працює при постійному освітленні, наприклад на критих
парковках), виділення областей руху (виділяє будь-які зміни, пішохода або
бліки від сонця такі методи не зможуть відрізнити від машини), більш складні
алгоритми розпізнавання об’єктів (велика складність реалізації,
ресурсоємкість). Тому для вирішення нашого завдання буде використано
комбінований підхід.

Алгоритм рішення поставленого завдання виглядає наступним чином.
Програма безперервно веде опит камери (для неї задані границі парковки в
кадрі, а також масив координат паркомісць). Черговий отриманий кадр
обновлює модель фона. Застосовуючи оператори математичної морфології
залишаємо тільки потенційні об’єкти, розміром не менше заданого. Далі
порівнюємо з координатами парковочних місць, області змін зовні цих місць ми
розглядати не будемо. Для кожного паркомісця застосовуємо класифікатор.
Отримані дані зберігаються в пам’яті та виводяться через графічний інтерфейс.
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Програмні засоби розраховані на застосування як у вигляді готового
програмного забезпечення зі зручним інтерфейсом, так і в складі більш
потужного програмного рішення в режимі автоматичного обміну даними з
управляючими модулями. При реалізації ставилося ціль мінімізації вимог до
апаратного забезпечення.

На рис. 1 представлено результати роботи алгоритмів виділення фону.

Рис. 1 – Графічний інтерфейс програми

Користувачеві доступні декілька вкладок для одночасного контролю
різних камер. На формі передбачений вивід відеопотоку із виділенням занятих і
вільних місць, схематичне відображення паркомісць із можливістю вивода
кожного в окремому полі. Також є індикатор загальної завантаженості парковки
і поле статусних повідомлень. Також на формі є кнопки запуску/призупинки
обробки, добавка/редагування списку камер та виклику форми налаштувань. В
ході роботи були реалізовані та протестовані ряд методів, такі як усереднення
фону, вирізнення попереднього кадру, метод суміші нормальних розподілів.
Можливо зробити наступний висновок: реалізовані в роботі програмні засоби
повною мірою вирішують поставлене завдання і готові до втілення на діючих
автопарковках.
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