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Predstaveni systému a jeho Ucel

Tato prace popisuje systém schopny pocitat ndstupy a vystupy cestujicich ve
vozidlech hromadné dopravy. Pofizend data jsou pak pouZita v pfepravnich
prizkumech. Na jejich zakladé je nasledné mozné zménit jizdni fady nebo pouzit
vozy s jinou kapacitou a zefektivnit tak systém hromadné dopravy.

Pocitani cestujicich je realizovano na jednotkach UCP-01, které jsou umistény nad
kazdymi dvefmi ve voze. Jednotky jsou vybaveny dvéma kamerami, které snimaji
dverni prostor shora. Na zdkladé stereo-snimku pofizeného kamerami je vypoctend
hloubkovd mapa, na které jsou detekovani cestujici. Nasledné je kontinudlné
sledovan pohyb cestujicich, a pokud projdou dverfnim prostorem dovnitf nebo ven,
je to tom vytvoren zaznam.

Vypocet je realizovdn pfimo na jednotce UCP-01 v redlném case. Obraz z kamer
neni odesilan k dal$i analyze ani ukldadan a tak neni soukromi cestujicich nijak
naruseno. Jedinym vystupem jednotek jsou hodnoty prlichod( pres dverni prostor
na jednotlivych zastdvkach.
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Jednotka UCP-01 a j-e”ji'fuml'sténi ve voze

Detekce a sledovani cestujicich

Vystupem z kamer jsou dva obrazy scény, které jsou vzajemné posunuté. Z téchto
posunutych obrazl je vypocétena hloubkova mapa (hustad stereo korespondence).
Na obou obrazech jsou nalezeny korespondujici body a nasledné je z rozdilu pozice
téchto bodl a parametrli kamerového systému (vlastnosti objektivi a vzajemnad
poloha kamer) vypoctena hloubka bodu. Vypocet je kvli urychleni proveden na
grafickém cipu jednotky.
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cestujictho nebo Sum senzor(. Vystupem detekce jsou polohy cestujicich v obraze.
Vysledky z detektoru jsou zpracovany sledovacim algoritmem, ktery pfifazuje
detekované pozice konkrétnim cestujicim. Sledovaci algoritmus si uchovava
trajektorii cestujiciho po celou dobu jeho pobytu ve dvernim prostoru. Pokud
cestujici projde pres jeho hranice, je zaznamenan jeho prichod/odchod.

Vysledky

Systém byl testovan vrealném provozu vcelkem 19 rlznych typech vozl
hromadné dopravy (autobusy, tramvaje, trolejbusy). Aby nebylo naruseno
soukromi cestujicich pro testovani byla zaznamenavana pouze disparitni mapa
scény. Celkem bylo vytvofeno a anotovano pres 4200 zdaznaml z jednotlivych
zastavek. Porovnaval se skuteény pocet prichodl cestujicich a pocet prichodl
vypocCteny systémem. Prdmérna Uspésnost systému je 95%. Systém je
v soucasnosti pouZivan ve vozech méstské hromadné dopravy.
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