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Veiculos autbnomos e sistemas de assisténcia
de motorista requerem um sistema robusto de
deteccao e reconhecimento de ambiente.

O reconhecimento de semaforos é algo

e Rastrelo:

Para reduzir o numero de falsos positivos e para
reduzir o tempo de processamento, 0s semaforos
detectados sao rastreados ao longo do tempo. O
tracking é atualizado a cada trés quadros. A cada
atualizacao do rastreamento, o0 programa &
rodado novamente para evitar a perda de novas

Os resultados obtidos foram, em geral,
satisfatorios, exceto a deteccdo de luzes
amarelas. Utilizando o espaco de cor HSV, a luz
amarela e especialmente dificil de se distinguir da
luz vermelha, devido a distorcdo de cores
causada pela camera em diferentes condicoes de
luz.

essencial para veiculos baseados em visao informacoes. ' Um detalhe importante & de que os resultados
computacional. - ~ ;Y ey ? do programa e sua performance variam
e No ambiente urbano ha muito ruido visual e RECORTEE FILTRO AZUL t E g;a:;]gfamenjteilizc;%aacoﬁcl)adigrsn apoc:uahg:gjnddoa
objetos que tém cores ou formatos similares L y L—H ,, g — condicoes de Iuz e’resoluc;éo de imagem. ’
aos que o0 sistema de deteccao esta AT o
orocurando. @ N ELE R . O tempo c_le processamen_to atingido para este
4 - v il conjunto de imagens, com imagens em 720p e
e Também ha a possibilidade de encontrar-se ESCALA DE sem otimizagbes € em meédia 13.5 quadros por
varios tipos de semaforos, como horizontais, CINZA segundo e num processador ARM 0.5 quadros
verticais, com luzes circulares ou com flechas. N / < por segundo.
e Nosso foco fol de criar uma solucao para o tipo \\/ CONVE RSAO A Tabela 1 — Tempo de computacdo médio
mais comum de semaforo. Esse algoritmo foi
feito para procurar por semaforos verticais ou . HSV ) Intel Core 17 Linux Ubuntu 14.04|74.37 ms
horizontals com luzes circulares. \/
4 h | | : ARM Cortex-A9 Linux Ubuntu 2059.61 ms
LIMIAR ADAPTATIVO Figura 2 — Recorte e filtro azul; Conversao para 12.04 sem otimizacées

escala de cinza; Ilimiar adaptativo, erosao e
dilatacao; Mascara vermelha de cor; Blobs
detectados e contador de rastreio..

RESULTADOS E DISCUSSAO

ALGORITMO - v g

O algoritmo tem trés objetivos: deteccéo, d A

classificacao e rastreio. Para isso, o algoritmo fol EROSAO E DlLATAQAO

separado nos seguintes passos:
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O algoritmo fol testado num conjunto de China.

e Recorte e conversao de espaco de cor:

Nesse passo a imagem € recortada para a
remocao de informacoes irrelevantes. A imagem
também é convertida para escala de cinza e
espaco de cor HSV(Hue-Saturation-Value) para
passos futuros.

Imagens com 1789 quadros e sua performance foli
avallada por meio de comparacao manual dos
resultados. Os resultados seguem na figura 3.

e Charette R., Nashashibi F. Real Time Visual Traffic
Lights Recognition Based on Spot Light Detection
and Adaptive Traffic Lights Templates.
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e Fairfield N., Urmson C. Traffic Light Mapping and
Hits Detection. Google, Inc.

e OpenCV Library Docs. (http://docs.opencv.org).

B Falses B Misses

e Limiar Adaptativo, Erosao e Dilatacao:

A Imagem em escala de cinza é entao limiada.
erodida e dilatada para a reducao de informacao
na Imagem e para identificarmos os blobs.

e Xilinx Zedboard Docs.
(http://zedboard.org/content/documentation).
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DETECCAO DE
ORIENTACAO

RASTREIO

e Mascara de cor e deteccao de blob:

Trés mascaras(vermelha, verde e amarela) sao
aplicadas a Imagem em que aplicamos a
conversao HSV. Apos iIsso, blobs de cada cor sao
detectados.
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e Deteccao de orientacao:

A orientacdo do sinal de trafego € entao
detectada. A deteccao ¢ feita por uma analise de
guantidade de pixels pretos em cada orientacao
possivel.

Figura 3 - Acertos, erros e falsos positivos para luzes
vermelhas, amarelas e verdes.
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Figura 1 - Diagrama de blocos



