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INTRODUCCION

"’;?ﬁ,t»: a para el Conteo de C

Archivo Ver Opciones

Estado 1: Video cerrado...

Ayuda

VIDEO PROCESADO

CONTROLES

RESULTADOS

Contador 1:
Contador 2 :

CONSOLA

Inicio del Conteo:
<05-Jan-16 7:43:24 PM>

Fin del Conteo:
<05-Jan-16 7:44:00 PM>

<—RESULTADOS —>
(4 objetos) con direccion (N->S)
(0 objetos) con direccion (S->N)

<— PROMEDIO —>
396.6 (objetos / hora)
6.6 (objetos / min)
0.1 (objetos / seg)

Estado 2 : Video sin reproducir...




CONSIDERACIONES DE DISENO

HARDWARE

-

15 Task Manager

File Options  View

cesses  Performance  App history

Startup

- O X

Users  Details  Services

59% 39% 25% 2%

Narme Status CPU Memary Disk | Network
Apps (9)
> ﬂ CONTEO_GUI_1.exe (32 bit) M0N7%  4N6MB 0% 0 Mbps v

() Fewer details

End tack

COMPUTADOR
o CORE 17
o 42 MB en RAM
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o 60 FPS
o 2MP
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CONSIDERACIONES DE DISENO

SOFTWARE
4 )
« VISION ARTIFICIAL
o o « MULTIPLATAFORMA
- SOFTWARE LIBRE
. OpenCV )
a )

w . COMPILADOR C++
Microsoft= « INTERFAZ DE
Visual Studio  USUARIO

% 2010 )




DISENO

Diagrama de Flujo para el Conteo de Objetos en movimiento
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DISENO

ADQUISICION DE IMAGENES

-

VIDEO CAPTURE

- Recibir fotogramas
MAT

\_

Configurar parametros

- Almacenar fotogramas en la
memoria RAM como matrices

*-\\\\\ ////’—;at frame;

video.release

\_

%

VideoCapture video(0);
video.set(CV CAP PROP_FPS, 60.8);

();
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DISENO

PREPROCESAMIENTO
frameOriginal
v Optimizar el tiempo
Covertirframe | frameGris de procesamiento

Erises

Mejorar la calidad de la
1magen
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DISENO
SEGMENTACION

framePreprocesado
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DISENO
SEGMENTACION

/ Sustraccion Simple \

framePreprocesado

* Menor tiempo de procesamiento
4 * Resultado pobre

Sustraccionde | frameMascara Sustraccion Robusta

fondo  Mayor tiempo de procesamiento
 Resultado excelente




DISENO

SEGMENTACION
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DISENO
DESCRIPCION

- — N h

f'amesegmemxb"f findContours(mascaraMovimiento, contornos, jerarquia, CV_RETR_EXTERNAL,
| CV_CHAIN_APPROX_SIMPLE);
h 4
Filtrar objetos for(sizg_t i=0; 1 < contornos.size(); ++E'L){
sesmentados seglin int area = contourArea(contornos[i]);
ol 3res if(area > areaMin && area < areaMax){
drawContours(mascaraMovimiento, contornos, i, Scalar(255),
frameSegmentacion ]
1 CV_FILLED, 8);
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DISENO
RECONOCIMIENTO

frameSegmentacion |

IPLblobs Reconocimiento de
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objetos
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frameTracking
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DISENO

EXTRACCION DE INFORMACION

frameTracking
X
Ceterminar |2
trayectoria de los > Incrementar
objetos contadores
segmentados

CONSOLA

Inicio del Conteo:
<05-Jan-16 7-43:24 PM:=

Fin del Conteo:
<05-Jan-16 7-44:00 PM:=

<— RESULTADOS —=
(4 objetos) con direccion (MN-=5)
(0 objetos) con direccion (S->N)

<— PROMEDIO —=
396.6 (objetos [ hora)
6.6 (objetos f min)
0.1 (objetos f seg)




CONCLUSIONES

La implementacion de un sistema para la contabilizacion de
objetos que circulan por el espacio captado por una camara
utilizando técnicas de vision artificial presenta excelentes
resultados ya que con una adecuada ubicacion del dispositivo
Optico se puede obtener un error nulo a parte de las diversas
ventajas que ofrece este sistema frente a los tradicionales
sistemas mecanicos.

OpenCV es wuna biblioteca multiplataforma que permite
implementar algoritmos de wvisién artificial en los diferentes

compiladores con resultados inmejorables a pesar de ser software
libre.

La sustraccion de fondo aplicando texturas de Gauss es la mejor
opcion para segmentar objetos en movimiento puesto que permite
encontrar la mascara de fondo del video continuamente, de esta
forma se puede probar el sistema en la mayoria de escenarios



RECOMENDACIONES

La calidad del conteo del sistema esta estrechamente
relacionada con la ubicacién de la camara, es por esto que
se recomienda que el dispositivo Optico se localice en la
parte superior del escenario y con un angulo de vista bajo,
caso contrario existira un error considerable.

El consumo de procesamiento de nuestro sistema es elevado
es por esto que para trabajos futuros seria interesante
probar los algoritmos de OpenCV con una tarjeta grafica.

Para que el sistema i1mplementado tenga mayor
interconectividad se aconseja utilizar una camara IP de
esta forma el conteo de los objetos se podria realizar de
forma remota.






