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СИСТЕМА РАСПОЗНАВАНИЯ НАРУШЕНИЯ
ТРАНСПОРТНЫМ СРЕДСТВОМ ДОРОЖНОЙ

РАЗМЕТКИ НА ОСНОВЕ НЕЙРОННЫХ СЕТЕЙ
В работе рассматриваются вопросы, необходимые для решения задачи распознавания нарушения дорож-
ной разметки транспортным средством, а также возможные алгоритмы решения этой задачи.

Введение

В последнее время в соответствии с мировой
тенденцией во многих городах РБ разрабаты-
ваются и внедряются интеллектуальные транс-
портные системы, которые, помимо регулирова-
ния транспортных потоков и информирования
участников движения о ситуациях на дорогах
(пробках, авариях и т.п.), способны регистриро-
вать нарушения правил дорожного движения в
автоматическом режиме при помощи видеока-
мер. В настоящей статье рассматриваются во-
просы, касающиеся разработки системы, распо-
знающей нарушения ПДД в части нарушения до-
рожной разметки.

I. Декомпозиция системы

Для эффективной и качественной работы
системы при проектировании важно правильно
выполнить декомпозицию задачи на подзадачи.

Первым делом на видеоряде необходимо вы-
делить границы проезжей части и отбросить
всё остальное, чтобы в дальнейшем анализиро-
вать изображение меньшего размера и исклю-
чить ложные срабатывания системы на движе-
ние пешеходов по тротуару, велосипедистов по
велосипедной дорожке. В свою очередь, на про-
езжей части нужно распознать элементы гори-
зонтальной дорожной разметки и их тип. В ка-
честве нарушения система должна фиксировать
факты пересечения сплошной линии разметки,
стоп-линии на запрещающий знак светофора,
выезд на полосу для общественного транспорта.

Далее, на проезжей части требуется распо-
знававать движущиеся объекты и их примерные
границы. При пересечении этими объектами ли-
ний разметки необходимо распознать регистра-
ционные номера транспортного средства и ин-
формировать управляющую систему о регистра-
ции нарушения.

II. Распознавание движения в
видеоряде

Обнаружение движения сводится к зада-
че определения оптического потока. Оптический
поток — это изображение видимого движения

объектов, поверхностей или краев сцены, полу-
чаемое в результате перемещения наблюдателя
(глаз или камеры) относительно сцены. В раз-
рабатываемой системе выбран алгоритм Лукаса-
Канаде, основанный на предположении, что в
локальной окрестности каждого пикселя значе-
ние оптического потока одинаково; таким обра-
зом можно записать основное уравнение оптиче-
ского потока для всех пикселей окрестности и
решить полученную систему уравнений методом
наименьших квадратов.

III. Распознавание регистрационных
номеров

Алгоритм распознавания регистрационного
номера в общем случае можно разбить на следу-
ющие этапы:

предварительный поиск номера – обнару-
жение области в которой содержится номер;

нормализация номера – определение точ-
ных границ номера, нормализация констраста;

распознавание текста – чтение всего что на-
шлось в нормализованном изображении.

Конечно, в ситуации, когда номер линейно
расположен и хорошо освещён, а у Вас в распо-
ряжение отличный алгоритм распознавания тек-
ста, первые два этапа отпадут.

Для решения данной задачи была выбрана
библиотека OpenCV, представляющая собой биб-
лиотеку алгоритмов компьютерного зрения, об-
работки изображений и численных алгоритмов
общего назначения с открытым кодом.

IV. Выводы

Предложен способ разбиения системы на
подсистемы. Поставлены задачи распознавания
движения и регистрационных номеров, а также
выбраны методы и средства для решения этих
задач.
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