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HaenienamecanoniGs

INTRODUCCION

La videovigilancia es utilizada para vigilar el trafico de drogas, delincuencia,
control de accidentes, busqueda de personas desaparecidas y monitorear a los
vehiculos en peajes, calles, avenidas etc.
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ANTECEDENTES

Existen proyectos de videovigilancia que tienen Ila
funcionalidad de grabar video, tomar fotografias vy
administrar alertas en ciertas areas establecidas.

El Ecu91l, el sistema
de videovigilancia
para el Ecuador, tiene
alrededor de mas de
2450 camaras
ubicadas.
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DESCRIPCION RESUMIDA

VISION
SOFTWARE == e OPENCV QT
) PAN (X) TILT (Y)
SISTEMA DE MECANICA E===N  SERVO
VIDEOVIGILANCIA |

GATILLO
MARCADORA
ELECTRONICA <

CAMARA =8 |p DE SEGURIDAD




OBJETIVOS FlnuenenaANeCaronC:

Objetivo general
e Disefiar e implementar un prototipo de sistema de seguridad por video
vigilancia automatico dentro de un area externa restringida, utilizando vision

artificial para la busqueda, reconocimiento, seguimiento y neutralizacion de

personas.

Objetivos especificos

Recopilar informacion acerca de la videovigilancia, tratamiento digital de

imagenes, y busqueda de elementos necesarios para realizar el proyecto.

e Disefiar un algoritmo que permita el reconocimiento de personas Yy
seguimiento de personas (TRACKING).

e Disenar un mecanismo para el movimiento del sistema de video vigilancia.

e Comprobar el funcionamiento de programa con el sistema de video vigilancia.

e Calibrar y ajustar el sistema.

e Realizar pruebas de funcionamiento. @ ESPE
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// Tiene un area de \
supervision con una |

CcOmo maximo.

,,/--—-/'-""""’-‘—f-f_ \

Funcionamiento enel
manana, tarde y
noche.

~—

longitud de 70 metros }

Rl enIenAMecatroniCs

Capacidad de poh\

neutralizar a la
persona detectada.

" Algoritmo robustg\‘\\\
/ ante diferentes

condiciones de luz
externa
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CAMARA DE VIDEOGIILANCIA

Camara Domo IR PTZ DS-2AE4123TI-D 720P D-WDR

Rango IR minimo
70 metros (vision @ Comunicacion IP.
nocturna).

Funcionamiento Resoluciony
continuo ZO0OM optico.
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MARCADORA

Tippmann 98 Custom

Disparo (minimo
semi-automatico
maximo
automatico).

Mecanismo de
disparo de |la
marcadora

Tipo de Balas Disponibilidad

MGIEL 58
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ANALISIS DE ESFUEZOS DE EJES

Tension maxima de Von Mises

 La teoria dice que un material ductil comienza a ceder en una
posicion cuando la tension de Von Mises es mayor o igual al limite
de tension

Factor de seguridad

« es utilizado en el diseio de piezas con la finalidad de considerar
los casos que pueden ocurrir cuando las fuerzas reales actuen
sobre una pieza

Segun (Mott, Disefio de elementos de maquinas., 2006) para que el
disefio de elementos de maquinas bajo cargas dinamicas con una
confianza en todos los datos se tiene Fs=2 a 2.5.




235Mpa (AISI 1018 acero de transmision)

Eainuenieramecaonics
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EJE SISTEMA PAN

Nombre delmodelo:fezal

Nombre de estudio:nalisis estitico 1¢ Predeterinado-)
Tipo de resultado: Analisis e stitico tension nodal Tensionest
Escela de d fomacion: 119,69

yon Mises (NimA2)

W GsToestl]

6008+007

. 5de1e+007
. 4.934e+007
- 4387+ 007
. 384064007
! 3.0%8e+007
RN
- 2.200e+007
L 16534007

1,108e+007

559264006

Min. 1.23d¢+00

1,234e+005

—P Limite el3stico: 2.350e+008

Nombre delmodelo:Fezat

Nombre de estudiozndliss estético 1¢ Predeterminado.)
Tipo de resultado: Factor de sequridad Factor de sequridad!
Crierio: Automatios

Distribud6n de factor de sequridad: FDS min = 36

1,745e+003
138764003
- 1429+003
. 127084003
L 111284003
H 9537e+002
. 19534002
. 6.370e+002
. 4786e+002

. 320364002

I 16194002
357464000

o' <oy

65.75MPa < 235MPa

FSmin = 3.6
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. - s UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS

ediaon INNOVAGION PARA LA EXGELENGIA




235Mpa (AISI 1018 acero de transmision)

HaenieInamecaironiCs

EJE SISTEMA TILT

Nombre del modelo:Pieza3

Nombre de estudiowdndlisis estético 1(-Predeterminada-)
Tipo de resultada: Andlisis estatico tension nodal Tensionest
Esla de deformacion: 212347

won Mises (N/mA2)
466364007
420464007
. 388604007
. 3497e+ 007
. 3109+007
. 2721e+007
‘ T2332e+007
. 1.9e+007

. 1.555e+007

- 1167e+007
1.182e+006
38%e+006
1.303e+004

¥

—¥ Limite eléstico: 2,350e+008

Nombre del modelo:Fiezad

Nombre de & studio:Andlisis estético 1(-Predeterminado)
Tipode resultado: Factor de sequridad Factor de seguridad!
Criterio: Automatico

Distribucidn de factor de sequridad: FOS min = 38

1803e+004
1,653e+004
1.503e+004
. 135364004
. 120264004
L 105264004
L 2019+003
. 1517e+003

. 601464003

. 4511e+003

. 300%:+003
I 15060+ 003
3814e+000

Y

o' <oy

46.63MPa < 235MPa

FSmin = 3.8
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. p
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325Mpa (duraluminio 7021)
BRAZO

Nombre del modelo:bryzm ) Nombre del mudelo:bvgzol )
Normbre de estudio:Analisis estatico 1(-Predeterminado-) Nombre de estudio:Analisis estatico 1(-Fredeterminado-)
Tipo de resuttad o: Analisis e stitico tension nodal Tensionest Tipo de resukado: Factor de seguridad Factor de seguridad?
Escala de deformacion: 976835 (riteri: Automifico ) )
Distribucion de factor de sequridad: FOS min = 3.4
won Mises (NfmA2) FDS
9,502e+007 2,346e+003
6.711e+007 \‘ 215184003
- 1.921e+007 1.955+003
- 1130e+007 - 1.7606+003
- 6339:+007 . 1.565e+003
. 5.549%+007 . 137064003
1\. 4.758+007 L 175e+003
. 3.967e+007 . 9795e+002
. 317764007 . 1842e+002
. 2.386e+007 . 589064002
1.595e+007 . 3.938e+002
8058006 I 15860402
1.385¢+005 3420e+000
Y — Limite eléstico: 3,2508+008 1
ZA z)\

o' <oy FSmin = 3.4

95.02MPa < 325MPa

' r E S I E
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......

ANGULO

VISION ANGULO

AMPLIO VISION PERMITEN

CORTO REDUCIR LA

VELOCIDAD,
PASOS Y
AUMENTAR EL
TORQUE

Precision | Relacion | Precision final Movimiento

inicial angular total

22N 1°/paso 2:1 0.5°/ paso 90°

I8 1°/paso 4:1 0.25°/paso 45°
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CONTROL PAN (X) TILT (Y)
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250Mpa (ASTM A36)
BRAZO

Nombre del modelabase mator Nombre del modelabas e motor

Nombre de estudio:&nalisis estatico 1-Pred eterminado) Nombre de estudioiAnalisis estitico 1:Pred eterminado.)

Tipo de resultado: Anlisis estético tension nodal Tensiones1 Tipo de resultado: Factor de seguridad Factor de seguridad!

Estala de deformacion: 103.221 (terio: Automético ) )

Distribudon de factor de sequidad: FDS min = 2.9
von Mises (N/mA2) FDS
8.617e+ 007 5.574e+ 002
I 1.503e+ 007 5,112e+002
- T.168e+007 4,6508+002
. B47de+ 007 . 4.188e+002
. 5.760e+007 . 37266+ 002
. 5.045e+007 L 32646+ 002
“ T 43314007 b 2800e+002
L 381Te+007 . 23406+ 002
. 202+ 007 . 187764002
. 21686+ 007 . 1415e+002
147de+ 007 . 9533+ 001
7.530e+ 006 I 4gtes 00t
4435e+ 005 29016+ 000
1. — Limite eléstico: 2,5006+008 .
A A

o' <oy FSmin = 2.9

86.17MPa < 250MPa
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FUNCIONAMIENTO DE ALGORITMO

C o1
¥

Dy

CAPTURA DE IMAGEN

4

ESCALA DE GRISES

4

NORMALIZACION
HISTOGRAMA

v

BUSQUEDA PERSONAS

!

DETECCION
PERSONAS

ALMACENAMIENTO DEL
AREA DE LA PERSONA
DETECTADA EN UN
VECTOR

hl

—>( SEGUIMIENTO )
—w

CONTROL

CONTROL SERVO PAN
TILT

v

PERSONA
CENTRADA?

NUenieris

MECADRICE

ALEJAMIENTO
PERSONA

-]

ACERCAMIEN
TO PERSONA

4

No

PERSONA EN EL CENTRO

ZOOM +

ZOOM -

!

BOTON DE
MARCADORA
ON

l

ACTUALIZACION SEGUIDOR

NEUTRALIZACION

EXISTE AUN
LA
PERSONA?

No

CERRAR
PROGRAMA
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,\ NueniciameLauiniGe
DETECCION DE PERSONAS.

Robusto. La deteccion de personas debe superar las diferentes
condiciones ambientales y de luz, con una tasa de deteccion alta
positiva.

Tiempo real. Deteccion de personas en vivo. Es decir, a la misma hora
y al mismo tiempo que se visualiza el video.

Deteccidon de personas. Diferenciacion dentro de una imagen cuando
es un ser humano o persona.

Ya que la camara IP tiene diferentes parametros a controlar se requiere
un costo computacional muy elevado.

HESPE

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
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LOCAL PATTERNS BINARY (LBP)

Los LBP (Local Binary Patterns) son descriptores de textura, estos se
construyen comparando cada pixel con su vecindad de pixeles.

P-1
o _J1ifx=0

LBP(X.,Y;) = zzps(lp —i;) s()= {O elsex <0

p=0

L]
".”- Ih‘

\ Input Image Output LBP Image

nary: 00010011 |
ecimal: 19 -
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LOCAL PATTERNS BINARY (LBP)

El descriptor LBP es robusto frente a transformaciones de escalas de
grises.

R | -8
Tp - . . . .
— Rcos(—=
Xp = X+ COS(P) '.1 . . |
L] L ] ] . @ L]
- 2mp e_n . L] ' |
Yp=yc—RSln(T) - . . s 8
LB 8

HESPE
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ADABOOST Y CLASIFICADORES EN CASCADA

 AdaBoost propone entrenar los clasificadores sencillos de manera

iterativa.
CLASIFICADOR DEBIL 1 " '.:j g La linea negra representa el
b /% clasificador débil
YS! '}; En la sequnda iteracion se puede
CLASIFICADOR DEBIL 2 1 L
o ¥ observar que los pesos aumentan
AT L Un clasificador final es la unidn de

CLASIFICADOR DEBIL 3 A Pde , .
8*| *e los clasificadores debiles.
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L aluenieHAMECaonICE
ADABOOST Y CLASIFICADORES EN CASCADA

-
=
o
=
o
o
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=
B

TODAS LAS VENTANAS DE EUSD.UEDA

MAS FEATURES MENOS FALSOS POSITIVOS

WNOSH3d NIS

VENTANAS DE BUSQUEDAS DESCARTADAS

YNOSH3Ad NIS

HESPE

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS




‘r&” nuelicHAmMeCARoNIGe
EFECTIVIDAD DE SEGUIDORES DE OPENCV'Y
TERCEROS

Total pruebas 100
100
80
: I I
40
20
. _— o —
LBP visonary.net HOG [opencv) HAAR [opencv)
pedestrian_cascade hograscade pedestrians haarcascade_fullbody

m Positivos  mNegativos
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PRUEBAS DE DETECCION NOCTURNAS
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SEGUIMIENTO DE PERSONAS.

El algoritmo de seguimiento capta la informacion de los
detectores, crear un modelo de movimiento, que

fundamentalmente es ubicacion y direccion, asi se
puede predecir la nueva ubicacion del objeto.

Seguimiento puede
ayudar cuando falla la
deteccion.

Seguimiento es mas
rapido que la deteccion.
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SEGUIMIENTO DE PERSONAS.

El seguimiento se realiza a través del algoritmo KCF Kernelized Correlation
Filters (Filtros de Correlacion Kernalizados) ya que tiene mejores resultados
en comparacion con los otros seguidores de OpenCV 3.

09
08
0.7
D6F
=
2 051
9]
%]
L 04f
i 1 — KCF on HOG [0.732]
e we DCF on HOG [0LT28]
TLD [0.608]
0o m——— CF on raw pboels [0.560] | |
ML [0 475]
— wm OHA D45T]
0.1 = = = DCF on raw phoels [0.451] 4
— OS5 E [D.431]
CT [0.<08]
n i i I I
o 10 20 30 40 50
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KCF Kernelized Correlation Filters

al reducir el
Utilizan ecuaciones de almacenamiento
regresion reduce el costo
computacional

Las regresiones
lineales tienen la
capacidad de predecir
el movimiento en una
direccion

analisis de una
regresion no lineal
COMO una regresion
lineal




ESEluCnCAMECAIONICE

Seguimiento en diferentes posiciones en el dla

12—11-2017 Mon 10: 13 Cre B 12—11—2017 Mon 10: 13 :07 o A RN T s

< b | aad

& " ’ v
—— '»- :'--;—‘ “fﬁﬁ \ni‘é"-' .'41
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Seguimiento en diferentes posiciones en la noche

12-18-2017 Mon 20;(2:22

o .

12-21-2017 Thu 21:15:58

' ‘2‘" E«,--c:;“g" v
g

UCEI Y AM

red Bl

T

-
12-18-2017 Mon 20:(3:24

5

Yate
#0101

12-21-2017 Thu 21:4:00™

12-21-2017 Thu 21::3:3¢ X

——

— "

04

12-21-2017 Thu 21::4:22

=
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LlnenieHAMECATTONIC:
ADQUISICION DE LA IMAGEN DE LA CAMARA IP

El protocolo por el cual se puede visualizar el video de la camara en
OpenCV es mediante RTSP (protocolo de transmision en tiempo real).

Tiene similitud en sintaxis al HTTP

(protocolo de transferencia de
hipertexto).

Network Cable
-

—_

' - Debe tener un estado de conexion.




HaenieInamecaironiCs

ADQUISICION DE LA IMAGEN DE LA CAMARA IP

La trama para la comunicacion con Qt y OpenCV es la siguiente:

RTSP: // usuario: clave@direccion_ip: numero_puerto/
codec / canal / main_or_sub /av_stream

TCP - Control de conexion

\
\

. Puerto (554 por defecto)

/

v

RTSP

RTSP

¢ 4
Cliente [

|

Servidor

T
I"l
UDP Datos de conexion |

5
L4

UDP Reenvio de peticiones

— Web Call Server 5

SSSSS

Websocket WebRTC or Flash ~ WebRTC

/ or HLS

b

Native i0S or Android app

i0S Safari

Chrome, Firefox, IE, Edge, Opera, Safai Mac 0S

HESPE

. UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
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CONTROL ZOOM OPTICO

Para el control del ZOOM y otras caracteristicas de la camara IP se debe
utilizar comandos CGl

Se El servidor
responde recibe una
CGl al cliente. peticion
Common Gateway interface
(Interfaz de entrada comun) _ Se prepara
- : Se realiza el entorno
Solicitar datos a un servidor la. funcion. para
desde un usuario ejecutar
Generalmente son utilizados
con scripts. Se ejecuta
la

aplicacion.




y
b

CONTROL ZOOM OPTICO

S TR LT

CLENTE

OPENCY

Sl pagne Paging |
1) desde S0lctada con WIE
seidor axtensin GGl D0Casar
SERVIDOR
CAMARA
Paqna wep envada Paqna slctada N
e O 30 e

plecutad

Proceso de

eytension (Gl
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CONTROL ZOOM OPTICO

HTTP Hypertext Transfer Protocol
(Protocolo de transferencia de hipertexto), es un método que permite el
intercambio de datos de la world wide web entre un cliente y servidor

Métodos de peticion de HTTP.
Son formas o recursos que permiten el envio de una accién a ejecutar.

» Pide informacion de un recurso especifico En el caso de la
camara posicion relativa y absoluta del ZOOM.

PUT

* Permite el cambio de una entidad y remplaza a un recurso
especifico. En el caso de la camara permite realizar el
movimiento.




lueniCAMCCAToNIc:
ZOOM OPTICO VS ZOOM DIGITAL

ZOOM OPTICO

« Mecanismos que cambian la posicion el lente a través de
motores, y por ende aumenta o disminuye al objetivo

ZOOM DIGITAL

- algoritmos para ampliar y recortar una zona en la imagen

Original 10x Optical 10x Digital
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Implementacion del comando CGI en Qt

NetworkRequest req( QUrl(QString("http://admin:ABC12343@192.168.1.64/PT2Ctx]/channsls/1/absalute") |

QByteArray data=("<PTZData version='l.0'xmlns="http://www.hik"
“kisian.camfverlDfKMLSchemaT}ﬁhbsaluteﬂigh}ﬁabsalutezaam}“};

QBytelrray dat;

dat.setNum(pzl);

QByteArray datal=("</absoluteloom></AbsoluteR1igh»</PT2Data>");

dat.append(datal);

data.append(dat);

mgr.put (req,data);

eventLoop.exec();

QNetworkRequest reql( QUrl( QString("http://admin:ABC"
"]2345@192.168.1.64/pT2Ctr]/channels/1/status") ) );

ONetworkReply *reply = mgr.get(reql);

eventLoop.exec();

poszoom=reply->readall();
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Implementacion del comando CGI en OpenCV

12-18-2017 Mon 19::2:48

Siendo P(rc.x,rc.y) el punto inicial del rectangulo vy

P(rc.width,rc. height) el punto final del rectangulo

Area = (rc.width — rc.x) = (rc. height — rc.y)/100

El area debe cumplir ciertas condiciones para el

(rc. width, rc. heigth)

acercamiento 0 alejamiento de la persona N
Area > (Amin = 50) A zoom = alejamiento
detectada. .
Area < (Amax = 80) A zoom = acercamiento

12-21-2017 Thu 20:44:11

5 ESPE
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CONTROL PAN (X) TILT (Y)

0.0) 0.120) (0,240)
(160,0) (160,120} 160,240
(3200} 160,240 (320,240)

& ESPE

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
INNOVAGION PARA LA EXGELENGIA
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«‘ NUEncHameCaltoniGe
CONTROL PAN (X) TILT (Y)

Para realizar el control de movimiento de los servomotores. Se tiene que
comprobar en qué cuadrante esta el punto medio de la persona.
[PXm>160] " [PYm<120] .- primer cuadrante

[PXm<160] " [PYm<120] .- segundo cuadrante/

PXm<160] " [PYm=>120] .- tercer cuadrante

[PXm>160] " [PYm<120] - cuarto cuadrante

1Z2-18-2017 Mon 19:  2:48
SEGUNDO PRIMER
CUADRANTE CUADRANTE
TERCER CUARTO
CUADRANTE CUADRANTE
2001




painuenienaMecatronics

NEUTRALIZACION

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS ESPE SEDE LATACUNGA
ING MECATRONICA D\ 7

VIDEOVIGILANCIA DE PERSONAS EN ZONAS RESTRINGIDAS

VIDEO

J0WiRaRe

J0WiIRERe
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PRUEBAS Y RESULTADOS

. camam |,

profundidad

ared neutralizacion

angulo de vision tofal

143

90°

i 2
area 3838.83 m @ ESPE




EalienenAMECATTonIC:

50 pruebas por cada caso.
Positivo (+) = si el laser apunta a la persona y
este se refleja en su cuerpo.
Negativo (-) = si el laser no apunta por lo
tanto no se refleja en el cuerpo.

r"l"lsr-n'wr"' n.
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Resumen de los 3 caos criticos de seguimiento

Porcentaje de efectividad (%) en cada caso critico Distancia de seguimiento (m)

10 20 30 40 30 60 70

Porcentaje seguimiento de personas con el laserenel 100 94 94 94 90 84 78
dia (%)

Porcentaje seguimiento de personasen lanochesinel 100 94 94 94 88 80 76
laser (%)

Porcentaje seguimiento de personas enlanochecon 100 92 92 88 80 76 72
el laser (%)




B (TR G
Rango de seguimiento de personas vs Porcentaje
de efectividad

Gd

s
-
=]

90

70
10 20 30 40 50 60 70

Rango de seguimeinto de personas (m)

Porcentaje de efectividad (%)
S

Seguimiento de personas segun la profundidad con laser en el dia

e
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Rango de seguimiento de personas vs Porcentaje de
efectividad

=t
-
o

95 \

90
85
80
75
70O

Porcentaje de efectividad (%)

10 20 30 40 50 60 70

Rango de seguimiento de personas (m)

Seguimiento de personas segun la profundidad en la noche sin el laser

HESPE
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......

Rango de seguimiento de personas vs Porcentaje de

efectividad
100
95 ‘h“‘huhh_h

90

= \

80

75

70 o
10 20 30 40 50 60 70

Porcentaje de efectividad (%)

Rango de seguimeinto de personas (m)

seguimiento de personas segun la profundidad en la noche con el laser

HESPE
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Rango de seguimiento de personas vs

S Porcentaje de efectividad

S 100

=

E 90

$ 30

o

T 70

E 60

E 10 20 30 40 50 60 70

Rango de seguimeinto de personas (m)

e cooyuimiento de personas con el laser en el di'ac_

= segUuimiento de personas en la noche sin el laser

= seguimiento de personas en la noche con el laser
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Rango de disparo vs Porcentaje de
efectividad

100
95
20
85
80
75
J0O
65
60
55
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VIDEO DE FUNCIONAMIENTO
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CONCLUSIONES

 EI sistema de videovigilancia es capaz de buscar, reconocer,
seqguir y neutralizar personas en un area externa restringida de
hasta 70 metros de longitud, las 24 horas del dia en diferentes
condiciones ambientales.

 EIl mecanismo de movimiento del sistema de seguridad permite
un movimiento de dos ejes pan (movimiento Xx) tilt (movimiento y),
para el seguimiento y la neutralizacion de personas.

« La deteccidon y busqueda de personas, es mas exacta cuando el
entrenamiento tiene una gran cantidad de datos, se evita la
deteccion de falsos positivos, que son generados por postes de
luz, animales, viento y polvo. Mejora la robustez del algoritmo en
general para el seguimiento y la neutralizacion de personas.
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CONCLUSIONES

« El sistema de video vigilancia es funcional las 24 horas del dia y
en condiciones ambientales diferentes, siempre y cuando la
persona pueda ser visualizada por la camara en cuerpo completo
y sin interferencias solares ni de luz que interfieran con el lente de
la camara.

« El algoritmo de seguimiento KCF permite seguir a la persona
detectada de una manera mas fluida, ya que requiere menor
coste computacional, y permite el rastreo de la persona mientras
realiza diferentes acciones como correr, trotar, sentarse o
acostarse, tomar diferentes posturas, sin perder la posicion del
ser humano detectado.

« La utilizacion de enfoque automatico es necesaria para mejorar la
deteccion de las personas, ya que filtra y mejora la calidad de la
imagen a procesar.
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« EI ZOOM optico de la camara IP de videovigilancia permite la
deteccion y seguimiento de las personas hasta una distancia de
70 metros, la cual no es posible si se utiliza el ZOOM digital, ya
gue el mismo recorta y reduce la resolucion de la imagen,
reduciendo las posibilidades de deteccidon de una persona.

« La efectividad de disparo de la marcadora de paintball del sistema
de seguridad de videovigilancia depende principalmente de las
condiciones ambientales, especialmente cuando existe
demasiado viento, la bala de pintura tiende a desviarse hacia el
lado donde corre el viento

« La efectividad de seguimiento de las personas desciende de
acuerdo al caso critico, siendo el seguimiento de personas en la
noche con laser, el que presenta la menor efectividad en el
prototipo, pues el laser al ser utilizado en la noche irradia una luz
mas fuerte debido a la obscuridad y distorsiona la imagen
interfiriendo en el algoritmo de seguimiento
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RECOMENDACIONES

« Para resultados optimos del sistema de videovigilancia, es
recomendable no ubicar la camara frente a la luz solar, ya que
esta provoca una oclusion total de la imagen de entrada, es decir
no se puede visualizar ningun objeto por parte de la camara.

« La base de datos para la deteccion es Optima cuando una
persona esta parada, se puede implementar otra base de datos
gue contengan otras distintas posiciones humanas, como por
ejemplo sentarse o0 acostarse, siempre y cuando sea en su fase
de deteccion ya que en la fase de seguimiento es posible realizar
esto sin ningun problema.

« Las pruebas de neutralizacion de personas se deben realizar en
lugares cerrados donde no existen aglomeracion de personas, ya
gue las marcadoras son un riesgo de seguridad si no se cuenta
con el equipo adecuado.
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RECOMENDACIONES

Para la verificacion de la neutralizacion de las personas, el sujeto
de prueba siempre debe tener su equipo de seguridad: guantes,
protecciones para el cuerpo, y casco de proteccion.

Las marcadoras no representan un riesgo de vida, pero si pueden
causar grandes danos a las partes del cuerpo humano si no se
usan las protecciones.

La marcadora de paintball, los engranes y los pinones requieren
de mantenimiento, ya que se trata de un dispositivo mecanico, y
Su mecanismo interno requiere de calibracion y de lubricacion.

Para evitar el problema de la disminucion de la presion del tanque
de CO2 utilizado como propelente para el disparo de la
marcadora se recomienda utilizar una fuente constante a mayor
presion.
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