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Opceniti podaci Ocekivani utjecaji

Naziv poziva za Science and Innovation « Jacanje transfera tehnologije | komercijalnih Utjecaji na krajnje korisnike su:
prijavu Investment Fund Grant Scheme kapaciteta partnerskih sveucilista « Razvoj u sektoru automobilske industrije i vece
Pocetak projekta 01.04.2013. * Prijenos postojecCih aplikacija racunalnog vida sa zaposljavanje
— : _ sveucilista u mala i srednja poduzeca . Sigurniji promet za vozace i pjeSake
Trajanje projekta |24 mjeseca »  Razvoj novih prometnih i prijevoznih aplikacija . Smanjeno onetidéenje okolida
Budzet projekta €685.265,45 baziranih na racunalnom vidu u suradnji s malim i Smanijeni trogkovi za odrzavanije i popravke $teta
: srednjim poduzecCima u sektoru automobilske : . ,
EU doprinos €573.841.,29 industrije. nastalih prometnim nesrecama

Projektni tim

Voditelj projekta Istrazivaci Mladi istrazivaci

Prof.dr.sc Sven Loncaric Prof. dr. sc Mato BaotiC Prof. dr. sc lvan Petrovic Nikola BaniC, mag. ing. comp. Darko JuriC, mag. ing. comp.

Administrativni voditelj projekta |Prof. dr. sc Hrvoje Gold Prof. dr. sc Slobodan Ribari¢ |Josip Cesi¢, mag. ing. el. tehn. inf. | Kristian Kovagié, mag. ing. traff.

Marijana Fraculj, strucC. spec. oec. Doc. dr. sc. Edouard lvanjko  |Doc. dr. sc. Marko Subasic lvan Filkovi¢, mag. ing. comp. lvan Kreso, mag.ing. comp.
Prof. dr. sc Zoran Kalafatic Prof. dr. sc. Sinida Segvi¢ lva Harbas, mag. ing. Markan Lopar, mag. ing.

Ocekivani rezultati istrazivanja

U sklopu VISTA projekta provodit Ce se aktivnosti istrazivanja i razvoja, zajedno s aktivhostima provjere inovativhog koncepta za slijedece teme iz podrucja racunalnog
vida:

Automatsko podesavanje boja i Vizualizacija parkinga panoramskim pogledom  Detekcija gibajucih objekata u svrhu upozoravanja o
svjetline slike mogucem sudaru
Za popravljanje kvalitete slike razvijen je Light Metode za panoramsku vizualizaciju okoline vozila =
Random Sprays Retinex algoritam koji automatski por.nocu"cetlrl il vise I.<amera. Metode za geometrijsku Na slici 4. je prikazan e—
podesava boje i svijetlinu slike, te se odlikuje velikom  Kalibraciju sustava s vise kamera. sustav za detekciju J— —
brzinom | kvalitetom rezultata. gibajucih objekata X ¢ )
koristenjem 3D laserskog e
senzora udaljenosti na P —_—
vozilu. Ovaj sustav je T
vezan za istrazivadku ( ommevores |
temu upozoravanja o PR S
fl | mogucem sudaru. e )
Slika 1.: Primjer ulazne slike Slika 2.: Primjer .rezultata LRSR Slika 4.: Sustav za detekciju
algoritma Slika 3.: Pokrivenost prostora oko automobila kamerama gibajucih objekata
Prepoznavanja mentalnog stanja vozaca Detekcija i raspoznavanje prometnih znakova Automatska detekcija prednjih svjetala
U cilu smanjenja Dbroja prometnih nesreCa Suystav za detekciju i raspoznavanje prometnih Najpoznatiji sustavi za pomo¢ vozadu koji koriste

uzrokovanim umorom | pospanosti vozaca predlozen je znakova koristi se za pravovremenu signalizaciju detekciju svjetala kao bazu su sustavi za obaranje
sustav za nadzor umora i koncentriranosti vozaca koji vozadu prometnih znakova. Za svaki pronadeni znak prednjih svjetala vozila (slika 9.) i sustavi za

primjenjuje tehnike racunalnog vida koje vozaca ne (slika 7.) se u fazi raspoznavanja odreduje njegov tip, odredivanje vremena do sudara (slika 10.).
ometaju pri voznjl. odnosno pripadnost odgovarajucem razredu (slika 8.).

akviziciju slika
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Modul za
detekciju lica

Slika 5.: Primjer detektrane , ) - o — . _ . _ L
pospanosti Slika 6.: Shema sustava za nadzor ~ Slika 7.: Detekcija prometnog  Sjika 8.: Postupak raspoznavanja kSI'lt(a |9"dS“_S;7|2’ iﬁ?ﬁma_tstkT Slika 10--dSIL_JStaV t?a od_lredlvanje
mentalnog stanja vozadéa znaka detektiranog znaka ontrole dugih/kratkih svjetala udaljenosti vozila

Kalibrirani stereo iz perspektive vozaca za procjenu Detekcija vegetacije uz ceste s ciljem odrzavanja Testiranje i evaluacija od strane partnera

strukture scene i gibanja kamere prometne infrastrukture sveucilista

Metode za procjenu strukture scene i gibanja kamere Sustav za detekciju vegetacije uz prometnice bi imao Fakulteta prometnih znanost

upotrijebit ¢e se za pobolj$anje algoritama za VIS€ primjena kao npr.: _ Oc&ekivani rezultati: '

detekciju i prepoznavanje prometnih znakova, ° Za@ donosenje odluka o vrsenju radova na Pregledni dokument moguéih y

detekciju i prepoznavanje prometnih traka te sustav prometnicama (npr; kosnja tra\ie) } primjena tehnika racunalnog vida

upozoravanja prilikom napustanja prometne trake i o ° Izakvprevenlqju pozara (sasusena vegetacija se za cestovni promet

zapali - ) -

sud_aru._ - axse zapa ) . . « Algoritmi za detekciju vozila i za Slika 14.: Primjer
— » za detekciju vegetacije kao potencijalnih prepreka brocjenu putanje vozila zvodenia aiéoritama a
. * e _r ' ol | — visual odometry | r m t ) ST e, ) . . . . .
i T J prometu o * Aplikacija za procjenu matrice prometnici

polazista i odredista
autocestovnog prometa

* Arhitektura sustava za
upravljanje cestovnim prometom.

z (m)

—

‘ . Ha, o 5 =

"START. 1 T » Laboratorijiska postava za Slika 15.: Primjer
Slika 11.: Referentni put Slika 12.: Rezultati dobiveni S testiranje razvijenih algoritama. izvodenja algoritama na
dobiven GPS uredajem nakon korekcije biblioteke Slika 13.: Primjer segmentacije slike na vegetaciju i ne-vegetaciju parkingu

Sadrzaj ovoq postera iskliuCiva je odgovornost Fakulteta elektrotehnike i raCunarstva SveudiliSta u Zagrebu i ne odrazava nuzno gledista Europske unije.
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