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ных на встроенном вычислителе непосредственно в камере или энко-
дере до сжатия изображения. При этом задача сервера состоит в
управлении такими вычислителями и в организации обмена инфор-
мации между ними. Немаловажной задачей является претензионная
синхронизация времени и поддержка актуальной пространственной
калибровки всех вычислителей.
Вычислители, встроенные в камеры, должны обмениваться между
собой 2D-координатами и признаками сопровождаемых объектов
на большой скорости. Задержка передачи этих данных не должна
превышать время обработки нескольких кадров. При этом для
плотного потока людей важно захватывать и обрабатывать цветное
изображение с высокой частотой кадров. Таким образом, стано-
вится актуальной организация прямого обмена данным между ка-
мерами. Топология такого p2p-взаимодействия определяется трех-
мерной моделью размещения камер на контролируемом объекте.
Рассмотрим возможную последовательность алгоритмических операций
в системе многокамерного сопровождения.
1. Детектирование движения (2D) производится стандартными методами,
например на основе векторов движения кодека или вычитанием теку-
щего кадра из статистической модели фона.
2. Детектирование объекта (фигура человека, голова с плечами
в 2D) возможно путем применения цифровых фильтров и класси-
фикаторов по аналогии с распространенными детекторами лиц. Де-
тектор объектов может комбинировать данные о форме и изменчи-
вости анализируемой области изображения. Изменчивость опре-
деляется детектором движения на предшествующем шаге. Важным
нюансом является то, что для контроля всей площади большого по-
мещения камеры устанавливаются под различным углом к горизон-
ту. Поэтому цифровые фильтры и классификаторы должны авто-
матически генерироваться на основе трехмерной калибровки.
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Рис. 1. Система телекамер в зале прибытия аэропорта Гатвик го-
рода Лондон. Камеры 2, 3 и 4 перекрываются в зонах, выделен-
ных серым цветом (использованы материалы с сайта http://scien-
ceandresearch.homeoffice.gov.uk)

Рис. 2. Универсальный видеодетектор и трекер не могут обеспе-
чить индивидуальное сопровождение людей на оживленной сце-
не в пространстве 2,5D. Группа людей сегментируется как единое
целое




