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Rezumat

Acest proiect are ca obiectiv realizarea unui sistem de detectie si urmadrire a
pietonilor folosind diferite metode ale sistemelor de vedere artificiala, pentru a analiza
secvente de imagini de la o camera de supraveghere.

Proiectul este structurat in trei etape importante: detectia pietonilor, identificarea
punctelor de trasaturd pentru detectii si urmadrirea punctelor de trasdturd de la un cadru la
altul.

Prima etapa este cea de detectie a potentialelor regiuni corespunzatoare pietonilor
prin antrenarea clasificatorului Masini cu vectori suport (SVM) pe baza caracteristicilor
Histogramei Orientirilor Gradientilor(HOG). In urmitoarea etapa, cea de urmdrire, se
identifica punctele de trasatura pentru fiecare persoana detectatd, prin algoritmul de
detectie a punctelor de interes, iar acestea sunt urmadrite In cadrele urmatoare folosind
algoritmul Lucas Kanade.

Antrenarea clasificatorului s-a realizat folosind un set de date standard InriaDataset.
Analiza rezultatelor preliminare obtinute a indicat o acuratete a detectiei de 43%. Principala
sursd a perfomantelor scazute constd in numarul mare de detectii fals-pozitive. Au fost
aduse o serie de imbunatdtiri pentru a reduce numarul acestor detectii: reantrenarea
clasificatorului si un mecanism de urmarire a detectiilor in cadre consecutive.

Detectiile false se doresc a fi eliminate prin introducerea algoritmului de urmarire ce
va reusi sa ofere rezultate apropiate de numarul de pietoni cu adevarat existent in imagine.
Pentru fiecare pieton detectat aplicdm algoritmul pentru detectia punctelor de interes, si cu
ajutorul punctelor de trasatura obtinute, se foloseste algoritmul Lucas Kanade Piramidal
pentru a urmari pietonul de la un cadru la altul.

Filtrarea detectiilor si reatrenarea se realizeazd prin augmentarea setului de date de
antrenare inifial addugand la imaginile negative rezultatele fals-pozitive gasite cu ajutorul
clasificatorului preliminar. Acest procedeu duce la crearea unui detector cu o rata de detectii
false mult mai mica.

O alta metoda prin care se imbunatidteste detectia, este chiar addugarea modulului de
urmirire. In cadrele in care detectorul confundi oameni cu copaci sau cu alte obiecte ce nu
se misca, metoda de urmarire introdusa poate invalida detectia prin adaugarea unei conditii
de verificare: dacd punctele de trasaturd nu se schimba dupa un anumit numar de cadre,
aceste puncte de fapt nu apartin unor regiuni corespunzatoare pietonilor, deci detectia este
una fals-pozitivd si nu se va lua in considerare in etapa de urmirire. In plus adiugarea
algoritmului de urmarire face ca aplicatia sa poata fi utilizata in timp real. Acest lucru se
datoreaza faptului ca detectia folosind SVM cu HOG nu se mai face in fiecare cadru al
secventei ci doar atunci cand etapa de urmarire indicd o schimbare majora in distributia
punctelor de interes din imagine.



