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Metodologie detekce a sledovani aut

e V kazdém snimku videa jsou detekovany registracni znacky (ACF detektor)
o Detektor trénovan na datasetu RZ z dohledovych kamer
o Nazorna detekce oznacena zelenym obdélnikem
e Ve snimcich s detekci RZ jsou detekovany automobily (Faster-RCNN s ResNet101)
o Detektor trénovan na 450 snimcich z videa z lokality 3
o Detekce oznacena Zlutym obdélnikem
e Stfed RZ je promitnut na spodni hranu detekce automobilu
o Bily bod na obrazku s detekcemi

e Tento bod na vozovce je sledovan s vyuzitim Kalmanova filtru a dochazi k sestaveni trajektorii vozidel

o Viz nize uvedené obrazky
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Metodologie priumétu bodu do souradného systému realného
svéta

Ze znamych vzdalenosti mezi méficimi body jsou spoditany jejich 2D soufadnice v realném svété
Nasledné je spoCitana homografie mezi témito body v soufadném systému obrazu a realného svéta
o Viz obrazky nize
Jednotlivé body trajektorie jsou touto homografii promitnuty do realného svéta
Pro méreni pozice prljezdl v jednotlivych ¢astech zatacky jsou vzdy vyuzity 2 sousedici body
Trajektorie jsou aproximovany kfivkou 3. fadu.
S kazdou méfici Carou (line 1, 2 a 3 na obrazku nize) je spocitan prisecik s touto kfivkou
o Prasecik je spocitan pouze pro ¢ary u kterych jsou body dané trajektorie dostatecné blizko

Rychlost je nasledné pocitana pro trajektorie, které maji priisecik s prvni a posledni ¢arou
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Komentar k vysledkim pruajezdu

e Vysledky prujezdu jsou vidét na graf nize

o Barevné kdédovani:

m  Modra barva - trajektorie jdouci od kamery
m  Oranzova barva - trajektorie jdou ke kamefe
o Plnou €arou jsou vykresleny pfed namalovanim krajnic

o Carkovanou &arou jsou vykresleny vysledky po namalovani krajnic

o Cisla v zavorce uvadi podet vzorkd
e Dale také poskytujeme surova data ve formatu CSV pro dal$i zpracovani, pfipadné jiné vykresleni grafd
e NaSe interpretace vysledki (pro ukazanou lokalitu 03):
o Po namalovani krajnic zacala auta na vnéjSi strané zatacky (auto jedouci ke kamere) jezdit vice u
této krajnice

o Trajektorie aut na vnitfni strané zatacky (od kamery) se nezménily
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Komentar k vysledkiim méreni rychlosti

e Rychlost byla validovana na dodanych radarovych priijezdech s medianovou chybou 0.68 km/h
e Trajektorie od kamery a ke kamefe jsou v rGznych grafech
o horni graf - smér ke kamefe
o spodni graf - smér od kamery
e Barevné kddovani oznacuje jestli se jedna o trajektorie pfed namalovanim krajnic (oranzova) nebo poté
(modra)
e Opét poskytujeme surova data ve formatu CSV
e NaSe interpretace vysledki (pro ukazanou lokalitu 03)

o Z grafu neni patrna zadna vyrazna zména v rychlostech
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Vysledky lokalita 01
Konfigurace

Configuration warped

100

200

0 200 400 600 800 1000 1200 1400

6/23



Prujezdy
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Rychlosti
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Vysledky lokalita 02
Konfigurace

Configration

Configuration warped
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Prujezdy
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Rychlosti
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