Sažetak

Detekcija pokretnih objekata i interpretacija uočenog pokreta javlja se gotovo u svim poslovima koje čovjek obavlja. Napredak uređaja za akviziciju slike, digitalnih tehnologija obrade slike i brzine računara doveo je do sve veće primjene sistema detekcije pokreta u privatne i poslovne svrhe. Danas su posebno interesantne praktične primjene video sistema u oblastima bezbjednosti, industrijske kontrole i nadzora proizvodnog procesa, saobraćaja i drugdje. 

Uobičajeni zadaci jednog sistema za video nadzor su detekcija raznih događaja od interesa, praćenje i klasifikacija objekata i događaja itd. Ulaz u sistem za detekciju pokreta je niz slika ili okvira (engl. frame), odnosno sekvenca uzastopnih mirnih slika.
Za detekciju pokreta (promjena) na slikama scene može se koristiti obrada slike razlike koja se dobija oduzimanjem slike pozadine od tekućeg frejma (background subtraction) ili oduzimanjem sukcesivnih frejmova (temporal differencing). 


Detekcija promjena je praćena uvođenjem praga da bi se dobila binarna slika u kojoj su pikseli klasifikovani u dvije klase (pozadina i pokretni objekat). U ovom radu je obrađeno nekoliko neparametarskih metoda za određivanje praga detekcije pokreta.

Razlika između okvira može biti posljedica kretanja u sceni, promjene osvjetljenja, ali također i posljedica šuma (treperenje lišća na grani, kretanja vode u rijeci i sl.) ili dejstva optike (zum). Šum rezultira prevelikim brojem elemenata u razlici slika. Jedan od načina eliminacije elemenata razlike slika nastalih pod uticajem šuma je primjena filtera. Jedan razlog korištenja filtera je eliminacija regija nastalih pod utjecajem šuma, a drugi eliminacija regija koje su premale da bi odgovarale određenom objektu.

Pored detekcije pokreta u slici potrebno je odrediti i fizičke parametre objekta kao i izdvojiti taj objekat. U ovom radu je pokazano na koji način je moguće izdvojiti pokretni objekat iz scene, odrediti njegove parametre kao što su brzina, površina, centar mase itd.

