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ДОДАТОК А  

Код програми 

 

 

import cv2 

from ultralytics import YOLO 

import numpy as np 

 

# Ініціалізація моделі YOLOv8 

model = YOLO("yolov8n.pt")  # Можна замінити на свою треновану 

 

# Запускаємо відео з камери (або змінити номер/потік) 

cap = cv2.VideoCapture(1) 

 

# Список об'єктів для трекінгу: {obj_id: {"path": [...], "label": str}} 

tracked_objects = {} 

next_object_id = 0 

 

# Параметри для відстеження 

tracker_type = cv2.TrackerKCF_create 

 

# Ініціалізація трекерів 

active_trackers = [] 

 

while True: 

    ret, frame = cap.read() 

    if not ret: 

        break 

 

    # Виконуємо детекцію 
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    results = model(frame, verbose=False) 

    boxes = results[0].boxes.xyxy.cpu().numpy() if results[0].boxes is not None 

else [] 

    labels = results[0].boxes.cls.cpu().numpy() if results[0].boxes is not None else 

[] 

 

    # Якщо немає активних трекерів, створюємо нові 

    if len(active_trackers) == 0: 

        for box, cls_id in zip(boxes, labels): 

            x1, y1, x2, y2 = map(int, box) 

            tracker = tracker_type() 

            tracker.init(frame, (x1, y1, x2 - x1, y2 - y1)) 

            active_trackers.append((tracker, next_object_id)) 

            label = model.names[int(cls_id)] 

            tracked_objects[next_object_id] = {"path": [(int((x1 + x2) / 2), int((y1 + 

y2) / 2))], "label": label} 

            next_object_id += 1 

    else: 

        # Оновлюємо трекери 

        new_trackers = [] 

        for tracker, obj_id in active_trackers: 

            success, box = tracker.update(frame) 

            if success: 

                x, y, w, h = map(int, box) 

                center = (x + w // 2, y + h // 2) 

 

                tracked_objects[obj_id]["path"].append(center) 

 

                # Малюємо прямокутник 

                cv2.rectangle(frame, (x, y), (x + w, y + h), (0, 255, 0), 2) 
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                # Підписуємо клас 

                label_text = tracked_objects[obj_id]["label"] 

                cv2.putText(frame, label_text, (x, y - 10), 

cv2.FONT_HERSHEY_SIMPLEX, 0.7, (0, 255, 0), 2) 

 

                # Малюємо траєкторію 

                for i in range(1, len(tracked_objects[obj_id]["path"])): 

                    cv2.line(frame, tracked_objects[obj_id]["path"][i - 1], 

tracked_objects[obj_id]["path"][i], (0, 0, 255), 2) 

 

                new_trackers.append((tracker, obj_id)) 

 

        active_trackers = new_trackers 

 

    cv2.imshow("YOLOv8 FPV Tracking", frame) 

    if cv2.waitKey(1) & 0xFF == ord('q'): 

        break 

 

cap.release() 

cv2.destroyAllWindows() 
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ДОДАТОК Б  

Апробація результатів кваліфікаційної роботи 
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ДОДАТОК В  

Демонстраційний матеріал 
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