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Постановка задачиПостановка задачи
ВВ работеработе рассмотренарассмотрена задачазадача

анализаанализа видеопоследовательностивидеопоследовательности сс цельюцелью

определенияопределения особыхособых ситуаций,ситуаций, припри которыхкоторых

дальнейшаядальнейшая обработкаобработка видеовидео сильносильно

затрудненазатруднена илиили вовсевовсе невозможнаневозможна.. ОсновныеОсновные

детектируемыедетектируемые ситуацииситуации::

1.1. СменаСмена сценысцены

2.2. ОтсутствиеОтсутствие полезнойполезной информацииинформации нана

входевходе (чисто(чисто шумовойшумовой кадр)кадр)

3.3. СильнаяСильная зашумленностьзашумленность разногоразного

характерахарактера

4.4. СлабоинформативныеСлабоинформативные плохоплохо связанныесвязанные

попо временивремени кадрыкадры (например,(например, припри

прохождениипрохождении передперед камеройкамерой объектаобъекта нана

расстояниирасстоянии сильносильно меньшемменьшем дистанциидистанции

фокусировки)фокусировки)..



Блок Блок –– схема алгоритмасхема алгоритма

Вычисление метрик
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Классификатор на основе нейронной сети 



МетрикиМетрики

ДляДля вычислениявычисления метрикметрик использоваласьиспользовалась функцияфункция невязкиневязки (как(как функцияфункция отот

сдвигасдвига кадров)кадров)

ВВ качествекачестве метрикметрик длядля алгоритмаалгоритма классификацииклассификации былибыли

использованыиспользованы следующиеследующие::

1.1. SSbb -- эффективнаяэффективная площадьплощадь минимумаминимума функциифункции невязкиневязки каккак площадьплощадь
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1.1. SSbb -- эффективнаяэффективная площадьплощадь минимумаминимума функциифункции невязкиневязки каккак площадьплощадь

областиобласти

2.2. CCminmin -- значениезначение функциифункции невязкиневязки вв минимумеминимуме

3.3. HHdd -- -- критерийкритерий разностиразности гистограммгистограмм
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где параметры находятся из оценки шума в пикселегде параметры находятся из оценки шума в пикселе



Нейронная сетьНейронная сеть

ВВ качествекачестве

классификатораклассификатора былабыла

использованаиспользована трехслойнаятрехслойная

нейроннаянейронная сетьсеть..

ПредварительноеПредварительное

обученияобучения былобыло проведенопроведено нанаобученияобучения былобыло проведенопроведено нана

болееболее чемчем 101066 кадрахкадрах изиз

различныхразличных

последовательностейпоследовательностей..

ОбучениеОбучение

проводилосьпроводилось алгоритмомалгоритмом

обратногообратного распространенияраспространения



Результаты Результаты –– кривые эффективностикривые эффективности

КриваяКривая эффективностиэффективности представленногопредставленного алгоритмаалгоритма.. ДляДля сравнениясравнения

приведеныприведены кривыекривые эффективностиэффективности сс использованиемиспользованием нейроннойнейронной сети,сети, аа такжетакже

классификацииклассификации нана основеоснове выделениявыделения простойпростой областиобласти (полупространство(полупространство ии

параллепипедпараллепипед)) вв пространствепространстве признаковпризнаков..



Результаты Результаты –– сводная таблицасводная таблица

СкоростьСкорость работыработы (кадров(кадров вв сексек..)) PentiumPentium MM

17001700МГц,МГц, 640640 хх 480480
160160

ВероятностьВероятность пропускапропуска // вероятностьвероятность ложноголожного

детектированиядетектирования длядля задачизадачи детектированиядетектирования сменысмены

сценысцены

00..22%% // <<00..0101%%

сценысцены
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шумовыхшумовых кадровкадров припри отсутствииотсутствии полезногополезного сигналасигнала
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детектированиядетектирования длядля задачизадачи детектированиядетектирования
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