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1. A valasztott feladat
A valasztott feladatom forgalomszamlalas volt.

Ehhez a Youtube-on elérhetd alabbi vided-t hasznaltam:

https://www.youtube.com/watch?v=MNn9qgKG2UF|&t=5s

2. Feladat megoldasa

2.1 A megvalositas alapgondolata

Allandé megvilagitast feltételezve egy referencia képet hasznalok ahhoz, hogy meghatarozzam
az egyes képkockakon az autdkat.

A hazifeladathoz csatolt vide6 88. frame-je egyetlen autdt sem tartalmaz a kép also felében,
ahol a tovabbi szamitasokat végzem, igy ennek a képnek a sziirkearnylatos valtozatat vonom ki

minden egyes frame sziirkearnyalatos valtozatabol.

1. ébra: 88. frame

A moédszer hatranya, hogy a sotét hattér miatt nehéz felismerni a sotét/fekete autokat.

2. dbra: 1. frame 3. dbra: két kép kiilonbsége

2.2 A programkaéd elemei
A 2.1 pontban bemutatott 3. abrat ez utan globalis beallitassal binarizalom.

4. Gbra: binarizalt kep

Kiilonb6z6 morfologiai miiveletekkel kisziirom az apré és feleslegesen felismert részleteket,
majd imdilate() és imfill() parancsokkal a meglévé fehér foltokat addig ndvelem mig a felismert
motorhaztetd és tet6 egybe nem olvadnak.


https://www.youtube.com/watch?v=MNn9qKG2UFI&t=5s
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5. dbra: Morfolégiai miiveletek

Utols6 1épésként bwlabel() fiiggvénnyel sorszamot rendelek az egyes alakzatokhoz, hogy a
méretiiket és a poziciojukat le tudjam kérni, igy vizualisan is megjelenitve, hogy mit sikertilt
felismernie a kddnak.

6. dbra: 4 kapott eredmény dbarzoldsa

2.3 Az egész video feldolgozasa
Mindig csak a 100. képpont alatt 1évoé felimert objektumok keriilnek megjel6lésre és
megszamlalasra, hogy ezzel is csokkentsem az dsszeolvadd autok miatti kockazatot.

3. fejlesztési lehetdségek

A so6tét szinli autok egy részletben valo felismerésére jO modszer lehet, ha az él alapu
binarizalas, mivel a végtelenségig novelt objektumok azt eredményeznék, hogy az egymas utan
szorosan kozlekedd jarmiiveket egy jarmiiként ismerné fel a rendszer.

Az atmend forgalom megszamlalasdhoz savonként kellene detektalni, hogy a kép alséd
harmadaba savonként kijelolt teriiletre belépett-e a felismert objektum.



