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Introducao
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% O rastreamento de objeto em videos dinamicos tem se tornado uma area
bastante explorada em Processamento de Imagens.

% Podemos citar algumas areas de atuacdo, como:
> Robotica movel;

> Interface homem-maquina;

> Automacdo de processos industriais;

>

Vigilancia.




Introducao

Definimos video como uma sequéncia temporal de imagens ou frames.

O rastreamento consiste na localizacdo de um dado objeto de interesse em
cada um dos frames que compode o video.

O aumento na complexidade do rastreamento se deve principalmente a
interacdo do objeto rastreado com outros elementos da cena do video,
especialmente no caso de oclusdo, seja esta total ou parcial.
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Filtro de Particulas
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O Filtro de Particulas, € um tipo de filtragem estocastica, que sdao métodos
estatisticos utilizados para prever o comportamento de séries modeladas por
variaveis aleatorias.

Os filtros estocasticos mais conhecidos sao os Filtro de Kalman e o Filtro de
Particulas, também chamado de sequenciais de Monte Carlo.



Filtro de Particulas
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s O filtro de particulas ou Sequenciais de Monte Carlo (SMC) é uma técnica
desenvolvida a partir dos Métodos de Monte Carlo.

s [Estd técnica é motivada pela necessidade de resolver problemas na
amostragem de uma distribuicdo de probabilidade.

s Essa variacao do Método Monte Carlo é utilizada para casos de problemas
que evoluem com o tempo, isto &, na estimacdo de problemas relativos aos
processos estocasticos.




Filtro de Particulas - Uso

< E muito utilizado utilizado em aplicacdes de rastreamento em tempo real de

objetos em video.

% Prevé, através de processos estocasticos, a localizacdo do objeto de
interesse.

% Utiliza a posicdo do objeto no tempo t para estimar a posicao em t+1.
% Cada particula possui um valor de confidéncia com o objeto a ser rastreado.

% A confidéncia é utilizada para gerar um valor aleatdrio de atualizacdo da
particula.



Filtro de Particulas - Funcionamento

* Inicialmente, particulas sdo geradas aleatoriamente.

% Cada particula tem seu valor de confidéncia calculado, a partir do objeto a ser
detectado.

< Particulas com confidéncia abaixo de um certo limiar sao eliminadas, dando
espaco para a geracao de novas particulas.

% As restantes tem suas posicdes atualizadas de acordo com uma distribuicdo
de probabilidade, onde a confidéncia tem papel fundamental no valor gerado.

% A média dessas particulas indica a posicao do objeto.



Metodologia




Metodologia

+ Cada particula representa uma elipse

5 = {xayaxayaHxaHyaél}
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* Para atribuir a confidéncia de cada particula, o coeficiente de Bhattacharyya é
calculado a partir dos histogramas de cor em formato HSV (8x8x8) entre a
particula e o objeto desejado.

plp.ql = D \/[p™q™ d = /1 — plp, q]
u=—1

1



Metodologia
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* Na etapa de atualizacao, é calculado um valor aleatorio a partir da distribuicao
normal, onde a confidéncia de cada particula é utilizada para calcular a largura
da distribuicao.

The Mormal Digtribution
L]
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Metodologia
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* O valor gerado é utilizado para atualizar a posicao da particula.
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s ApOs a atualizacao, a confidéncia é calculada novamente, repetindo o ciclo,
até que o video seja finalizado, ou um novo objetivo & definido.
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Resultados

frame 1
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frame 387
Fig. 9. Frame selection from the surveillance sequence of camera 1.

frame 430
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Fig. 10. Frame selection from the surveillance sequence of camera 2.
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Resultados
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http://www.youtube.com/watch?v=wCMk-pHzScE

Conclusao

O artigo apresenta um método de rastreamento eficiente baseado em
distribuicao de cores para filtro de particulas. Ele consegue eficientemente
fazer o rastreamento de objetos que se movem rapidamente.

O modelo de objeto é representado por um histograma ponderado que leva
em conta tanto a cor como a forma do alvo.
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