ДОДАТОК А. Текст програм MATLAB
А.1 Текст програм для дослідження методів пошуку векторів руху
[image: image1.jpg]clear

N=16; %uncno xampos
P=2; %mpegmxc Qaiina

#pasmeps MakpoGioxa

#pasmeps OGNACTH NOMCKA

prf=num2str(P);

for n=1:N
strl=num2str(n);
if n<10
str=strcat (prf, '000', strl
else
str=strcat (prf, '00',strl,'.bmp');
end
Il=imread(str); 3cCunTeBaeM KapTUHKY
I=rgb2hsv(I1); %nepesomm 5 dopmaT HSV
¥( :,3); %BHmeNseM SPKOCTH
end

t.bmpt)

Nx=size(Y,2); % ONpeXernseM DasMEPH KaDIMHEN

Ny=size(Y,1);
K=Nx/LX; $%KOIMYeCTBO MaKpOGIOKOB
M=Ny/Ly;

eros (Lx,Ly) ;

$MepBLIt Xafp, C KOTOPOTO MAET PacueT

N=5; $KOMI4ECTEO XampoB, NO KOTOPHM MEET DacHer
for n=2:N
n
for m: -1
cy=(m-1) *Ly+l; $KOOPAMHATH Hagana mo y
iy=cy: (ey+Ly-1);
for k=2:K-1
cx=(k-1) *Lx+1; SKOODIMHATH Ha¥aZa MO X
ix=ex:(cx+Lx-1);
¥1(: (iy,ix,n); %BeOMpaeM MaxpoG/OK M3 TEKyWETO Kapa
S (k,m,1n)=10000000;
for dx=-Dx:Dx
for dy=-Dy:Dy
¥2=Y (iy+dy, ix+dx,n-1) ; $BuOMpaeM OGNacTs M3 MPeIHAYWLETO Kampa
Si=sum(sum(abs (Y1-Y2)));
if si<s(k,m,n)
s (k,m, n)=si;
Vx (k,m) =dx;
vy (k,m) =dy;
end
end
end
end
end

end




[image: image2.jpg]clear

N=16; %uncno xampos
tnpeguxc aina

6; ¥pasMepH MaxpoSIOKa

16; %pasmeps oGnacTy moucka

prf=num2str(P);

for n=
strl=num2str(n);
if n<10
str=strcat (prf, '000",strl, '.bmp');
else
str=strcat (prf, '00',strl,'.bmp');
end

Il=imread(str); ScunTHBaEM KAPTMHEY
I=rgb2hsv(I1); %nepesomm 5 QopMaT HSV
¥(:,:,n)=I(:,:,3); %smmensem ApKOCTH
end

Nx=size(Y,2); % ompenmenseM pa3sMepH KapTUHKM
Ny=size(Y,1);

K=Nx/LX; $%KOIM4YeCTBO MaKpOGIOKOB

M=Ny/Ly;

Yl=zeros (Lx,Ly);

B=l; %nepsiii xadp, C KOTOPOTO UAET PacueT
$KOMI4ECTEO KaIpoB, NO KOTOPHM MEET Dacuer

for n=2:N
n
for m=2:M-1
cy=(m-1) *Ly+l; $KOOPAMHATH Haana mo y
iy=cy: (cy+Ly-1);
for k -1
cx=(k-1) *Lx+1; SKOODIMHATH Ha¥aZa Mo X
ix=cx: (cx+Lx-1);
¥1(:,:)=¥(iy,ix,n); %=uOupaeM MaxpoSIOX U3 TEXyWero xampa
s (k,m,n)=10000000;
for dx=-Dx:Dx
for dy=-Dy:Dy
¥2=Y (iy+dy, ix+dx,n-1) ; $BuOMpaeM OGNacTs M3 MpeIHAYWETO Kaipa
Si(k,m,n, dy+Dy+1, dx+Dx+1) =sum (sum (abs (Y1-¥2)) ) ;

end
end
end
end
end

for k=2:16
for dx=-Dx:Dx
for dy=-Dy:Dy
S1(dy+Dy+1, dx+Dx+1)=Si (k, 8, 5, dy+Dy+1, dx+Dx+1) ;

end

end

figure
[¥,¥]=meshgrid([-Dx:1:Dx]);
surfc(X,Y,S1)

shading interp

colorbar
x1abel('Vx')
ylabel('Vy')

zlabel('SAD'")
end




[image: image3.jpg]Yuncno xampos

P=2; %mpeguxc Qaiina

Lx=16; tpasmeps MaxpoGioxa

Ly=16;

Dx=16; tpasmeps OGNACTH NOMCKA

Dy=16;

prf=num2str(P);

for n=
strl

B
=num2str (n) ;

if n<10

str=strecat (prf, '000',strl, ' .bmp');

else

str=strecat (prf, 100", strl, ' .bmp');

end

Il=imread(str);
gb2hsv (I1) ;
=1(:

)

Nx=size(Y,2);
Ny=size(Y,1);
K=Nx/Lx;
M=Ny/Ly;

£XONMHECTEO MAKPOGIOKOB

zeros (Lx,Ly) ;

4nepssst xadp,
4KOMMEECTEO KAHPOB,

end
end

SCUNTHEAEM KaDTUHKY
%nepesommM B popmaT HSV
:,3); %BHOenseM ApKOCTSH

% ompenernseM pasMepH KapTMHIA

C KOTOPOTO MEeT pacuer
[0 KOTOPEM MAET pacuer

4KOODAMHATH Haana [o y

iy=ecy: (ey+Ly-1);

Dx

for dy=
(iy+dy, ix+dx, n-1) ; $BHOMpaeM OGNAcCTs U3 MPeWAYNETO KaZpa
Si=sum(sum(abs (Y1-Y2)));

si<s (k,m,n)

S1(i)=si;

¥2

if

end
end
end
i=i+l;
end

) *Lx+l;
cx+Lx-1) ;

¥ (iy,ix,n);
10000000;

Dx
~Dy: Dy

Vi (k,m)
vy (k,m)

4KXOODAMHATH Haala [o X

4EHOMpacM MakpoGNIOR U3 TEXYLEro Kampa





А.2 Текст програми для зашумлення відеопослідовностей
[image: image4.jpg]clear

N=16; %uncno xampos
P=2; %mpegmxc Qaiina

#pasmeps MakpoGioxa

#pasmeps OGNACTH NOMCKA

prf=num2str(P);

for n=1:N
strl=num2str(n);
if n<10
str=strcat (prf, '000', strl
else
str=strcat (prf, '00',strl,'.bmp');
end
Il=imread(str); 3cCunTeBaeM KapTUHKY
I=rgb2hsv(I1); %nepesomm 5 dopmaT HSV
¥( :,3); %BHmeNseM SPKOCTH
end

t.bmpt)

Nx=size(Y,2); % ONpeXernseM DasMEPH KaDIMHEN

Ny=size(Y,1);
K=Nx/LX; $%KOIMYeCTBO MaKpOGIOKOB
M=Ny/Ly;

eros (Lx,Ly) ;

$MepBLIt Xafp, C KOTOPOTO MAET PacueT

N=5; $KOMI4ECTEO XampoB, NO KOTOPHM MEET DacHer
for n=2:N
n
for m: -1
cy=(m-1) *Ly+l; $KOOPAMHATH Hagana mo y
iy=cy: (ey+Ly-1);
for k=2:K-1
cx=(k-1) *Lx+1; SKOODIMHATH Ha¥aZa MO X
ix=ex:(cx+Lx-1);
¥1(: (iy,ix,n); %BeOMpaeM MaxpoG/OK M3 TEKyWETO Kapa
S (k,m,1n)=10000000;
for dx=-Dx:Dx
for dy=-Dy:Dy
¥2=Y (iy+dy, ix+dx,n-1) ; $BuOMpaeM OGNacTs M3 MPeIHAYWLETO Kampa
Si=sum(sum(abs (Y1-Y2)));
if si<s(k,m,n)
s (k,m, n)=si;
Vx (k,m) =dx;
vy (k,m) =dy;
end
end
end
end
end

end





ДОДАТОК Б
ГРАФІЧНА ЧАСТИНА

[image: image5.emf]Постановка задачі

Об'єкт дослідження – пошук полів векторів руху у відеопослідовностях в

умовах шуму.

Мета дослідження – отримати числові оцінки часу пошуку векторів руху і

точності пошуку для досліджуваних алгоритмів; вибрати алгоритми, які дають

найкращі результати пошуку руху на різних сценах в умовах впливу шуму.

Методи дослідження – аналіз відомих алгоритмів, модельний

експеримент, статистична обробка експериментальних даних.

Критерії: 1) час виконання пошуку;

2) точність знайденого вектора у порівняння з методом повного

перебору на незашумленому відео.


[image: image6.emf]Пошук векторів руху

Оціночні функції

SAD – sum of absolute differences

(сума абсолютних різниць) 

SSD – sum of squared differences

(сума квадратів різниць) 

- компоненти вектора руху;

- яскравості в поточному і опорному кадрах;


[image: image7.emf]Алгоритм повного перебору

Полягає в послідовному обчисленні оціночної функції в межах області

пошуку.

Переваги: найбільш простий і універсальний,

гарантовано дає мінімум оціночної функції в області пошуку.

Недолік:    низька швидкодія.

Оцінка швидкодії


[image: image8.emf]Алгоритми з обмеженим числом кандидатів

Логарифмічний 3-кроковий

4-кроковий Ортогональний


[image: image9.emf]Ієрархічний алгоритм

Формула для ФНЧ:
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Один піксель рівня 2 відповідає блоку 4х4 і блоку 2х2 

пікселів на нульовому і першому рівнях відповідно. 

На верхньому рівні піраміди використовується

3-кроковий пошук.

На інших рівнях - повний пошук в невеликих вікнах.


[image: image10.emf]Поля векторів руху

При незначному русі в кадрі При інтенсивному русі в кадрі


[image: image11.emf]Аналіз оціночних функцій SAD

З виразним мінімумом

З маловиразним мінімумом


[image: image12.emf]Аналіз оціночних функцій SAD

З декількома локальними мінімумами

З мінімумом за межами області пошуку


[image: image13.emf]Зашумлення відеопослідовностей


[image: image14.emf]Поля векторів руху в зашумлених відеопослідовностях

На фоні скомпенсованої різниці кадрів На фоні зашумленних кадрів


[image: image15.emf]Оціночні функції SAD при зашумленні

Велике число локальних мінімумів погіршує результати пошуку векторів руху

блоковими методами з прискореним алгоритмом пошуку.


[image: image16.emf]Результати досліджень алгоритмів пошуку

Критерії: 1) час виконання пошуку;

2) точність знайденого вектора у порівняння з методом повного

перебору на незашумленому відео.


[image: image17.emf]Висновки

1. Спотворення оціночних функцій SAD спостерігається при відношеннях

сигнал-шум менше 40 дБ. Поява великої кількості локальних мінімумів

погіршує результати пошуку векторів руху прискореним алгоритмом.

2. Найбільшим спотворенням шумами схильні функції SAD, які не мають

яскраво вираженого мінімуму. Такі функції відповідають блокам, в яких

зображення досить однорідне за своєю структурою і не містить виражених

деталей.

3. Найкращий результат на зашумлених зображеннях дав ієрархічний

алгоритм. Середнє відхилення знайдених векторів руху вдносно алгоритму

повного перебору склало біля 4% при PSNR=30 дБ і не перевищило 6% при

PSNR=20 дБ.

4. Слабкий вплив шуму можна пояснити застосуванням в ієрархічному

алгоритмі ФНЧ. Це підтверджує доцільність його застосування при пошуку

векторів руху в відео з малим відношенням сигнал-шум.

5. Отримані в роботі результати можуть бути використані в алгоритмах

обробки зображень в відеокодеках, при детекції руху в охоронних

відеосистемах, при виявленні і визначенні координат і параметрів руху БПЛА.
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