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Resumo

Ferreira, Mauricio A. L..; Gattass, Marcelo. Vigilancia e Monitoramento
em Tempo Real de Veiculos em Rodovias com Cameras Nao-
Calibradas. Rio de Janeiro, 2008. 69p. Dissertacio de Mestrado -
Departamento de Informatica, Pontificia Universidade Catdlica do Rio de
Janeiro.

Sistemas computadorizados de vigilancia de veiculos tém despertado
grande interesse devido a demanda para automatizar tarefas que atualmente sio
realizadas por operadores humanos. Porém, para realizar estas tarefas é preciso
resolver alguns problemas cldssicos de visdo computacional como sombras,
oclusdes e variacdo de iluminacdo. Este trabalho propde algoritmos em tempo real
para mdquinas de baixo custo com o objetivo de rastrear, classificar e determinar a

velocidade de cada veiculo de uma rodovia.

Palavras-chave

Vigilancia eletronica, monitoramento do trafego, subtracio de fundo,
tracking, detec¢do de sombras e oclusdo.
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Abstract

Ferreira, Mauricio A. L..; Gattass, Marcelo. Surveillance and Monitoring
of Vehicles in Real Time at Highways with Non-Calibrated Cameras.
Rio de Janeiro, 2008. 69p. MsC Thesis — Department of Informética,
Pontificia Universidade Catdlica do Rio de Janeiro.

Vehicle surveillance computerized systems have grown great interest due to
the automatizing duties demand, which recently executed by computer vision like
shadows, occlusion and light variation have to be solved. The present work
proposes real time algorithms for low cost machines focused on tracking,

classifying and determining each vehicle’s speed on a highway.

Keywords

Electronic surveillance, traffic monitoring, background subtraction,
tracking, shadow detection and removal, occlusion reasoning.
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