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Конструкция информационной системы для АвтоНИВЫ



Анализ дорожной сцены с использованием 

цветных телевизионных изображений 
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Описание полосы цветовыми сгустками
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Цветовые сгустки цветного изображения 

граф STG

• Каждый цветовой сгусток b имеет характеристики:

• (1) интервал Intb =[begb, endb] на оси OX; 

• (2) диапазон и среднее значение оттенка 

• H
b = [Hmin

b, Hmax
b] и Hmean 

b; 

• (3) диапазон и среднее значение насыщения 

• S
b = [Smin

b, Smax
b] и Smean

b, 

• (4) диапазон и среднее значение интенсивности

• I
b = [Imin

b, Imax
b] и Imean

b .  

• (5) Мощность: Cardb , плотность:

• dens(b) = Cardb /L([begb, endb]).



Описание цветных изображений с 

помощью графа цветовых сгустков



Структурный граф цветного изображения 

STG

• Bun(CI)= Buni(CI) по всем полосам 

разбиения Sti .

• b1 и b2 два сгустка с геометрическими 

компонентами Int1 и Int2. Обозначим

• Int12 = Int1  Int2.

• Сгустки в соседних и одинаковых 

полосах соединяются ребром, если Int12 

 .



Непрерывные граничные кривые и ростки 

глобальных контрастных объектов

• 1. На STG определяются левые и правые 

непрерывные граничные кривые  ростки 

глобальных объектов.

• 2. Строится двудольный граф левых и правых 

ростков глобальных контрастных объектов 

LRG и глобальные контрастные объекты 

интерпретируются как связные компоненты на 

LRG.



Adjacency Graph для цветовых сгустков

• Левые контрастные кривые соединятся ребрами с

правыми, если возможен переход от одних к другим по

соседним цветовым сгусткам без контраста цветовых

параметров. Это ребра, задающие подобие.

• Соседние (встык) левые и правые контрастные кривые 

соединяются ребрами контраста.

• Можно выбрать базисное линейно-упорядоченное 

подмножество цветовых сгустков в полосе. 

• Через каждый цветовой сгусток проходит не более одной 

левой или правой контрастной кривой. Для каждой 

контрастной кривой можно определить, что лежит над ней 

и под ней.



Примеры левых и правых ростков 

контрастных объектов



Левый и правый росток частей неба



Левые и правые контрастные кривые 

зеленых обочин дороги
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Задачи, которые надо решать в СТЗ

• Поиск реальных объектов на изображении,

задаваемых большими фоновыми областями

(дороги, лес, поле, небо, дома, и т.д.). Оценка

их параметров и положения в пространстве.

• Поиск небольших объектов на фоне найденных

больших (другие участники движения и

специфические их части, дорожные знаки,

дорожная информация, светофоры).



Детекторы участков неба в кадре и левых и 

правых границ растительности и области 

дороги
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Результаты работы детектора неба



Результаты работы детектора неба



Небо и желтая разметка



Одновременная работа детекторов неба и 

зеленых обочин
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Пример с поворотом
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Выезд на площадку
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Крутой поворот
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Тени

22



Глубокие тени, разрывающие дорогу 
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Другие участники движения

24



Выделение других участников движения 
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Отработка видео
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Результаты

• Разработаны методы и программный комплекс для

построения глобальных контрастных объектов на

цветных изображениях реального времени (20 fps для

изображений 640х480).

• Разработаны принципы детекторов выделения

интересных объектов для реализации движения

робота-автомобиля по дорогам.

• Приведены результаты работы детектора неба и

детектора границ зелени в окрестности дороги (левая и

правая границы) в кадре дорожных сцен.
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Алгоритм обнаружения препятствий 

по дальномерным данным
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Дальномер SICK LMS

Размеры прибора 15х15х20см, вес 4.5 кг,

сенсоры подключаются к управляющему

компьютеру по компьютерному COM-

интерфейсу.

Выходной сигнал сенсора кодирует

измеренную дальность по специальному

протоколу.

Диапазон измеряемой дальности – до 50 м,

угол сканирования 180° в плоскости - для

модели, приведенной на рисунке, точность

измерений порядка 1 см.
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Схема обнаружения преятствий по анализу нормалей
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Триангуляционная сетка по дальномерным данным, поиск нормалей
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Классификация случаев расположения препятствий и луча дальномера

Тени

Зоны классификации теней

(вид сверху)
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Алгоритм. Конструкция
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Алгоритм. Правило I
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Алгоритм. Правило II
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Алгоритм. Правило III
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Модель: кубик на плоскости
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Модель: полусфера на плоскости
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Модель: набор препятствий на плоскости



Спасибо за внимание!


