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Vyndlez se tykad systémi detekce pohybu.

Dosavadni stav techniky
Stav systémi detekce pohybu pro sledovani chranénych oblas-
. ti a id .entifikovani toho, co se jevi jako pohybujici se
objekty, a které predstavuji znamy stav techniky vué¢i vyna-
. lezu, zahrnuje nasledujici systémy: Cislicové detektory po-
hybu s obrazovym zdznamem DS-1 a DS-16, dostupné od Sigi-
Spec Corporation, Ca., USA, David 200, dostupny od Senstar
Inc., Ma., USA, Geuterbruck VS-30, dostupny od Geutebruck
GmbH, Némecko, Adpro VMD-10, dostupny od Vision Security
Inc., NJ, USA, MOVICOM, dostupny od Hymaton RJS Industries,
Santa Fe Springs, Ca., USA a Digiplex 4000, dostupny od Vi-
sion Research Co.Ltd., Havant, Hamps., Velkd Britéanie.

Vyndlez si klade za kol poskytnout zdokonaleny systém de-
tekce pohybu vac¢i zndmému stavu techniky.

Podstata vynédlezu

Vyndlez prindsi systém detekce pohybu obsahujici prijimac
definice sméru pohybu, 2zplsobily prijimat definici nejméné
jednoho sméru pohybu, a detektor pohybujiciho se predmetu
(objektu) uzplUsobeny pro detekci predmétu (objektu) pouze
jestliZe se pohybuje v uvedeném nejméné jednom ze smérl po-

- hybu. V celém dalsim textu je pohybujici se predmét oznaco-
van jako pohybujici se objekt.

Podle jiného vyhodného provedeni vyndlez prinasi
systém detekce pohybu obsahujici prijima¢ definice sméru
pohybu zpUsobily pfijimat nejméné jeden referenéni objekto-
vy znak pohybujiciho se objektu a nejméné jeden referencni
pohybovy znak pohybu pohybujiciho se objektu, a detektor
pohybujiciho se objektu, uzpusobeny pro detekci objektu



v pohybu, kde nejméné jeden znak objektu odpovidad nejméné
jednomu referencnimu objektovému znaku a nejméné jeden znak
pohybu odpovidd nejméné jednomu referenénimu pohybovému
znaku.

Podle dal$iho vyhodného provedeni vynalezu obsahuje
uvedeny nejméné jeden referendni pohybovy znak nejméné je-
den referenéni aktualni pohybovy znak, ktery miZe byt srov-
nan s nejméné jednom skute¢nym pohybovym znakem objektu
v pohybu, vypoCitanym z obrazu objektu v pohybu.

Podle dalsiho vyhodného provedeni vynalezu nejméne
Jeden referen¢ni pohybovy znak obsahuje nejméné jeden
z nasledujicich znakd, obsahujicich referenéni maximalni
aktualni rychlost a referendéni minimdlni aktualni rychlost.

S vyhodou miZe ddle nejméné jeden referenéni pohybo-
VY znak obsahovat referenéni minimdlni aktualni vzdalenost
v kterémkoli z predem udeného nékolika sméra.

Podle dalsiho znaku vyndlezu obsahuje nejméné jeden
referencni objektovy znak obsahuje referendni aktualni znak
objektu, ktery mizZe byt srovnadn s nejméné jednim skuteénym
znakem objektu v pohybu, vypo&itanym z obrazu objektu v po-
hybu. .Uvedeny nejméné jeden refekeéni objektovy znak s vy-
hodou obsahuje referendni minimalni velikost objektu.

Vynalez déle prinasi podle falsiho provedeni systém
detekce pohybu obsahujici detektor pohybujiciho se objektu,
uzpusobeny pro detekci objektu v pohybu, kde nejméné jeden
znak pohybu odpovidd nejméné jednomu referendnimu pohybové-
mu znaku, a identifikdtor lidského vetrelce pro identifika-
ci zjisténého pohybujiciho se predmétu jako podobajiciho se

lidskému vetrelci.




Podle dalgiho provedeni prinési vynalez systém sle-

dovani pohybu obsahujici zobrazeni nejméné Jjedné scény
chranéného mista, detektor zmény intenzity pro zjistovani
smén v intenzité v zobrazeni uvedené nejméne jedné scény
chranéného mista v Gase, identifikdtor pohybujiciho se ob-
jektu pro identifikovani zmén Vv intenzité s pfredem urcenymi
charakteristickymi znaky, Jjako pohybujici se objekt, sledo-
vaé objektu pro sledovani pohybujiciho se objektu, a zobra-
zovaci zarizeni drahy pro zobrazovani drahy pohybujiciho se
objektu. Sledovaé objektu s vyhodou zahrnuje pamét pohybo-
vého znaku, uzpusobenou pro ukladani nejméné jednoho pohy-
bového znaku pohybujiciho se objektu.

Vynédlez ddle prinasé systém detekce pohybu obsahuji-
ci detektor pohybujiciho se objektu, uzpusobeny pro detekci
objektu v pohybu, kde nejméné 3jeden znak pohybu odpovida
nejméné jednomu referencnimu pohybovému znaku, a identifi-
kadtor lidského vetfelce pro identifikaci zjisténého pohybu-

jiciho se predmétu, podobajiciho se lidskému vetrelci.

Didle vynalez prinagi podle jeho dalsiho vyhodného
provedeni systém detekce pohybu, obsahujici znadzornéni nej-
méné jedné scény chranéného mista, detektor zmény intenzity
pro zjistovani zmén v intenzité v zobrazeni uvedené nejméné
jedné scény chranéného mista Vv case, identifikator pohybu-
jiciho se objektu pro identifikovani zmén v pfedem urcenych
vlastnostech, jako pohybujici se objekt, sledovac objektu
pro sledovani pohybujiciho se objektu, a zobrazovaci zari-
zeni drahy pro zobrazovani drahy pohybujiciho se objektu.

Vynalez dale prindsi systém detekce pohybu obsahuji-
ci detektor pohybu uzpisobeny pro zjistovani pohybu ve sle-
du obrazl mista, které ma byt chranéno, a analyzator chyb-
ného zobrazovani pro poskytovani vystupni indikace chybného
zobrazovani mista, které md byt chréanéno.
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Podle dal$iho znaku vyndlezu zatizeni dale obsahuje
s vyhodou zobrazovaci zarizeni aktudlni polohy pro zobrazo-
vani aktualni polohy pohybujiciho se objektu.

Vynalez déle prindsi podle dals$iho vyhodného prove-
deni systém sledovani pohybu obsahujici zobrazeni nejméné
jedné scény chranéného mista, detektor zmény intenzity pro
zjistovani zmén v intenzité ve zobrazeni scény, ktera ma
byt chrénéna, v Case, a identifikator pohybujiciho se ob-
jektu zavisly na vzddlenosti ke kamere pro identifikovani
zmény v intenzité odpovidajici nejméné jednomu predem urce-
nému skute¢nému znaku scény, jako pohybujici se objekt,
pricemz vztah mezi predem urc¢enym skutednym znakem a jeho
obrazem zavisi na vzddlenosti mezi pohybujicim se objektem
a kamerou.

Vyndlez se dale vztahuje podle jeho vyhodného prove-
deni na zpisob seznamovani se se scénou mista, které ma byt
chranéno, prk kterém se scéna, ktera ma byt chranéna, sle-
duje béhem bezpohybového casového intrevalu, a mista ve
scéné se chrakterizuji podle miry v nich zjisténého pohybu.

Vyndlez se rovnéz vztahuje podle jeho dalgiho vyhod-
ného provedeni na zplUsob ndhrady kamery sledujici chréanénou
oblast, pri kterém se ukladd prvni obraz chrdnéné plochy
zachyceny prvni kamerou, prvni kamera se nahradi druhou ka-
merou, provadi se porovnavani druhého obrazu chranéné
plochy zachycené druhou kamerou s uloZenym prvnim obrazem
chranéné plochy zachycenym prvni kamerou, a druhd kamera se
polohové vyridi do zadkrytu podle vysledku srovnani. Prova-
déni porovnavani s vyhodou sestdva ze zvoleni dvou referen-
¢nich bodi a prepinani mezi dvéma obrazy chranéné plochy
a porovnavani poloh dvou referené&nich bodla, tykajicich se

prvniho obrazu chrénéné plochy, s polohami dvou referend-




nich bodd tykajicich se druhého obrazu chranéné oblasti.

Podle dald3iho provedeni vynalezu uvedeny nejméné je-
den predem uréeny skuteény znak obsahuje nejméné jeden znak
pohybujiciho se objektu. S vyhodou obsahuje uvedeny nejméné
jeden znak pohybujiciho se objektu jeho velikost.

Podle jiného provedeni vyndlezu uvedeny nejméné je-
den predem uréeny skutedny znak obsahuje nejméné jeden znak
pohybu pohybujiciho se objektu. Uvedeny nejméné jeden znak
pohybu potom s vyhodou obsahuje nejméné jeden z nasleduji-
cich znaki, zahrnujicich velikost rychlosti pohybu, smeér
pohybu a vzdalenost uraZenou v jednotlivém sméru.

Dale se vztahuje vyndlez na zpusob nadhrady kamery,
pri kterém se voli &&st scény pro sledovani tak, 2ze alespon
jedna Gast scény majici relativné velkou miru pohybu je vy-
loucena.

Vynalez se podle dal$iho provedeni vztahuje na sys-
tém detekce pohybu obsahujici Jjednotku pro zachycovani ob-
razu, prvni decimdtor uzplisobeny pro zpracovani prvni vodo-
rovné &asti zachyceného obrazu na prvni rozlisovani, druhy
decimdtor uzpusobeny pro zpracovani druhé vodorovné casti
zachyceného obrazu, ktera je nad uvedenou prvni casti, na
druhé rozlisovani, které je vyssi, neZ uvedené prvni rozli-
Sovani, a detektor pohybu uzplUsobeny pro zpracovavani deci-
mované prvni a druhé vodorovné ¢asti. S vyhodou se pouziji
prvni a druhé kritérium pro detekci pohybu Vv prvni a druhé
vodorovné &asti, pricéemz prvni kritérium se 1isi od druhého
kritéria.

Podle dal8iho provedeni se vynalez taktéz vztahuje
na sSystém detekce pohybu obsahujici jednotky pro zachyco-

vani obrazu uzplisobené pro poskytovani obrazu chranéného



mista, zahrnujici obrazové prvky proménlivého jasu, detek-

tor pohybu citlivy na jas, ktery je citlivy v raznych stup-
nich na pohyb v oblastech rozdilného jasu. Detektor pohybu
citlivy na jas s vyhodou obsahuje zkreslovaci prostredek
jasového rozsahu uzplisobeny pro rozsitovani hodnot péasma
nizkého jasu a kompresi hodnot pasma vysokého jasu.

Vynalez se podle dalSiho provedeni vztahuje na sys-
tém detekce pohybu obsahujici zachycovaci jednotku obrazu,
srovnavaci jednotku obrazu uzpisobenou pro prijem po sobé
zachycovanych obrazli, jejich porovnavani a identifikovani
pohybu s proménlivou citlivosti, a Jjednotku s proménlivou
citlivosti, wuzpusobenou pro doc¢asné sniZeni citlivosti
srovnavaci jednotky obrazu na identifikaci pohybu, kdyZ je
vstup, udavajici po sobé nédsledujici obrazy, které se pod-
statné 1isi v jejich celych plochdch, prijimdn z jednotky
pro srovnavani obrazu.

Dale se vynalez vztahuje podle dalsiho provedeni na
systém detekce pohybu s videozaznamendvanim, obsahujici
zachycovaci jednotku obrazu, uzpusobenou pro postupné
zachycovani obrazl scény, kterd md byt chrédnéna, a srovna-
vacli jednotku obrazu, prijimajici po sobé zachycované obra-
zy a pokytujici rozdilovou mapu uddvajici rozdily po sobé
zachycenych obrazu, a analyzator rozdilové mapy, uzpusobeny
pro identifikaci rozdilovych hodnot v rozdilové mapé, které

se odchyluji od rozdilovych hodnot v jejich sousedstvi.

TaktéZ se vyndlez podle dalsiho vyhodného provedeni
vztahuje na systém detekce pohybu s videozaznamendvanim,
obsahujici zachycovaci jednotku obrazi uzpisobenou pro pos-
tupné zachycovani obrazi scény, kterd ma byt chranéna, za-
hrnujici slozky pozadi a sloZky, které se méni v case, pri-
¢emZ slozky pozadi zahrnuji vysoce kontrastni oblasti poza-

dia nizko kontrastni oblasti pozadi, d4le srovnavaci jed-




notku obraz pro prijimandi a srovnavani po sobé zachycova-
nych obrazli, a detektor pohybu zavisly na kontrastu pozadi,
poskytujici vystupni udavani pohybu s vyssi citlivosti
v plochach nizkého kontrastu a niz&i citlivosti v plochach

vysokého kontrastu.

Podle dalsiho znaku vynadlezu je v jeho vyhodném pro-
vedeni identifikator pohybujiciho se objektu uzpusoben pro
identifikaci skupiny obrazovych prvka, které maji kazdy
zménénou intenzitu, jako pohybujiciho se predmetu. Skupina
prilehlych obrazovych prvka s vyhodou definuje plochu
a skupina prilehlych obrazovych prvku je identifikovana ja-
ko pohybujici se objekt, jestliZe plocha presahuje predem

uréenou minimdlni plochu.

Podle dalsiho znaku vyndlezu skupina prilehlych ob-
razovych prvkl definuje plochu a skupina obrazovych prvkua
je identifikovana Jjako pohybujici se objekt, Jjestliie

plocha je menidi neZ predem urcena maximdlni plocha.

Vynalez se dale vztahuje podle jeho dalsiho vyhodné-
ho provedeni na systém detekce pohybu pro zjistovani pohybu
objektu pfedem urcené velikosti, obsahujici pamét uzpusobe-
nou pro uklddéni zobrazeni scény zahrnujici vétsi pocet bu-
nék scény, jejichz velikost je podstatne mens$i, neZ Jje pre-
dem uréena velikost objektu, a detektor pohybu bunky scény
uzplisobeny pro detekci ¢asovych vychylek intenzity v bunce
scény. Objekt pfedem urcené velikosti je s vyhodou tvoren
lidskou osobou.

Didle se prinasi vynalez podle jeho dal$iho vyhodného
provedeni systém detekce pohybu obsahujici detektor mistni-
ho pohybu, uzpisobeny pro detekci vychylek intenzity ve
sledu zobrazeni scény, kterd md byt chranéna, a pro posky-
tovani Gdaju o detekci pohybu, a detektor celkového pohybu



uzpusobeny pro potlaceni.udaji o detekci pohybu, kdyzZ je

identifikovan celkovy pohyb. Detektor celkového pohybu mize
obsahovat detektor vychylek celkové intenzity, uzplsobeny
pro identifikaci vychylek intenzity v oblasti presahujici
predem urceny prah. Stejné tak miZe detektor mistniho pohy-
bu zahrnovat identifikator pohybujiciho se objektu, uzpuso-
beny pro identifikaci skupiny pr¥ilehlych vychylek intenzity
jako pohybujicich se objektl, a pricemz uvedeny detektor
celkového pohybu je uzplusobeny pro identifikaci celkového
pohybu po¢itdnim poc¢tu pohybujicich se objektu.

Vyndlez se dale vztahuje podle dalsiho vyhodného
provedeni na systém detekce pohybu obsahujici detektor
vychylky intenzity uzplisobeny pro detekci vychylek intenzi-
ty v obrazu chranéné scény, zachyceném kamerou, a vstupni
Ustroji kamery uzpuisobené pro prijimadni vstupu tykajiciho
se geometrie kamery, a prevodni prostredek souradnic redl-
ného svéta uzplsobeny pro poskytovani prevednych signdlu,
obsahujicich prevody zjisténych vychylek intenzity do sou-
radnic realného svéta.

Podle dalsiho znaku uvedeného systému vstup tykajici
se geometrie kamery miZe zahrnovat vzdalenost optické osy
kamery od zemé, jeji ohniskovou vzddlenost, velikost jeji
matice, a Uhel naklonéni optické osy vzhledem k vodorovné
roviné.

Systém miZe ddle obsahovat rozlisovaci prostredek
objektd uzplsobeny pro identifikaci pohybujicich se objektu
a pro rozlisovdni mezi prilehlymi pohybujicimi se objekty

na zakladé vzdalenosti mezi nimi v redlném svété.

Rozlisovaci prostredek objektld je s vyhodou uzpuso-
beny pro rozlisovdni mezi pohybujicimi se objekty, které
jsou prilehlé v case, na 2zdkladé vzdalenosti mezi nimi




v realném svété. .

Podle dalsiho znaku vynalezu muZe byt rozlisovaci
prostredek objektl uzplsobeny pro rozlisovani mezi pohybu-
jicimi se objekty, které jsou prilehlé v prostoru, na za-

kladé vzdalenosti mezi nimi v redlném svété.

Podle daliéiho znaku provedeni systému podle vynalezu
systém ddle obsahuje vystupni generator pohybu objektu uz-
pusobeny pro vytvareni vystupu vztahujiciho se k soufadni-

cim objektu v redlném svéteé.

Vystupni generator pohybu objektu Jje s vyhodou také
uzpusobeny pro vytvafeni vystupu vztahujiciho se k velikos-
ti objektu v souradnicich redlném svété. Stejné tak muze
systém podle jiného provedeni obsahovat ridici signaly pro
prijem poplachu z vystupniho generdtoru pohybu objektu.

Vynadlez se podle dalsiho provedeni vztahuje na sys-
tém detekce pohybu obsahujici detektor pohybu uzpisobeny
pro detekci pohybu porovndvanim prilehlych obrazu ve sledu
obrazi scény, kterd ma byt chranéna, a vystupni generator
podstatného pohybu uzpusobeny pro identifikaci pohybu po
alespon predem uréené vzdalenosti v redlném svété v predem

urc¢eném c¢asovém udobi.

Dadle se vynalez vztahuje, podle jeho dal$iho vyhod-
ného provedeni, na systém detekce pohybu obsahujici detek-
tor pohybu uzplisobeny pro detekci pripadi pohybu porovnava-
nim prilehlych obrazui ve sledu obrazi scény, ktera ma byt
chranéna, a pamét drahy pro ukladani informace vztahujici
se ke pred tim se vyskytnuvSim drdham a uzpusobenou pro
prirazovani pripadid dalsiho pohybu podél aktudlné uloZené
driéhy k aktudlné uloZené draze, pricemi drahy se ukladaji
v paméti drah dostatec¢né dlouho tak, aby umoZnily priradit
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zjistované pripady pretrzitého pohybu k aktualné ukladanym
draham.

Zjistované pripady pretrzitého pohybu zahrnuji s vy-
hodou pripady skutec¢né pretrzitého pohybu.

Podle dalsiho znaku provedeni systému podle vynalezu
zahrnuji zjistované pripady pretrZzitého pohybu zahrnuji
plynulého pohybu s nizkym kontrastem, ktery je zjistovan
pouze pretrzite.

Pridavné je podle vyhodného provedeni systému podle
vynalezu analyzdtor chybného zobrazovani je uzpisobeny pro
detekci pripadd celkového nizkého kontrastu. S vyhodou je
analyzator chybného zobrazovani je uzpusobeny pro detekci
Sifeni pohybu po pfedem urcené Easové udobi. $ifeni pohybu
miZe obsahovat nadmérny podet pohybujicich se objektii nebo
plochu v pohybu, jejiZ velikost presahuje predem urcenou
velikost.

Dale se podle vyhodného provedeni zplsobu podle vy-
nadlezu pri provadéni porovnavani vyznaduje alespon jedno
misto chranéné plochy a porovnava se &ast chranéné plochy
odpovidajici uvedenému nejméné jednomu mistu v uvedenych

dvou obrazech

Vyndlez se rovnéz vztahuje podle jeho dalsiho vyhod-
ného provedeni na systém detekce pohybu obsahujici detektor
pohybujiciho se objektu, uzplsobeny pro zpracovavani obrazu
scény tak, aby zjistoval pfipad pohybu pri pouziti aktualni
definice pohybu a generator definice pohybu, uzplsobeny pro
vytvadreni aktudlni definice pohybu podle vnéjsiho vstupu.

Dale se vyndlez vztahuje podle jeho vyhodného prove-
deni na systém detekce pohybu obsahujici detektor pohybuji-
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ciho se objektu, uzpusobeny pro zpracovavani obrazu sdény
tak, aby zjistoval pripad pohybu pri pouziti aktualni defi-
nice pohybu a generator casove zavislé definice pohybu, uz-
pusobeny pro vytvareni Casové zavislé aktualni definice po-
hybu. Generator definice pohybu s vyhodou obsahuje genera-
tor Gasové zavislé definice pohybu uzplisobeny pro vytvareni
aktudlni definice pohybu, ktera je zavisld jak na case, tak
i na vnéjsim vstupu.

Zpusob podle vyndlezu se podle dalsiho vyhodného
provedeni vyznaduje tim, Ze sledovani obsahuje po¢itani
zmén intenzity v kazdé z vétsiho poc¢tu poloh ve scéneé, kte-
ra m4& byt chrianéna béhem casového intervalu bez vetrelcq,
pridemZ zmény intenzity po vice neZ jeden prah jsou pocita-
ny samostatné. S vyhodou se pri zpusobu dale voli préh ob-
sahujici minimdlni zménu intenzity definujici vyskyty pohy-
bu.

Prehled obridzku na vvkresech

Vynalez je bliZe vysvétlen v ndsledujicim popisu na prikla-
dech provedeni s odvolanim na pripojené vykresy, ve kterych
znazornuje obr.lA je celkové blokové schema detekéniho sys-
tému pohybu konstruovaného a c¢inného podle vyhodného prove-
deni vyndlezu, obr.1B obsah pocate¢ni ridici obrazovky vy-
tvoteny ridicim monitorem dete¢kniho systému pro detekci
vetfrelce z obr.1A, obr.2 obsah ridici obrazovky vytvoreny
na zakladé uzivatelské volby 1 na fridici obrazovce
z obr.1B, obr.3 aZ 6 obsahy Ffidici obrazovky vytvorené uZi-
vatelskym vybérem odpovidajicich voleb 1, 2,3 a f na ridici
obrazovce z obr.2, obr.7 aZ 10 obsahy ¥idici obrazovky vy-
tvorené na nakladé odpovidajiciho uzivatelského vybéru vo-
leb 1 aZ 4 na ridici obrazovce z obr.6, obr.1ll obsah ridici
obrazovky vytvareny na zakladé uzivatelského vybéru volby
6 na ridici obrazovce, obr.12 az 13 po sobé nasledujici ob-

sahy obrazovky vytvorené vybérem uzivatelské volby 7 na ri-
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dici obrazovce 2, obr.l4.obsah ridici obrazovky vytvorené
na zakladé uzivatelské volby na ridici obrazovce z obr.1B,
obr.15 obsah ridici obrazovky vytvofeny na zakladé uZiva-
telského vybéru volby 1 na ridici obrazovce 14, obr.16
a 17 po sobé nasledujici obsahy ¥idici obrazovky vytvorené
uzivatelskym vybérem volby 3 na ridici obrazovce 1B,
obr.18 obsah ridici obrazovky vytvofeny na zakladé uzZiva-
telského vybéru volby 3 na ¥idici obrazovce z obr.1B,
obr.19 aZ 20 po sobé nasledujicich obsahy ¥idici obrazovky
vytvorené na zakladé uZivatelského vybéru volby 1 na ridici
obrazovce z obr.18, obr.21 a 22 po sobe nasledujici obsahy
fidici obrazovky vytvorené na zakladé uZivatelského vybéru
volby 2 na <fidici obrazovce z obr.18, obr.23 aZ 25 obsahy
ridici obrazovky vytvofené na zakladé uzivatelského vybéru
odpovidajicich voleb 3, 4 a 5 na ridici obrazovce
z obr.18, obr.26 obsah ridici obrazovky vytvoreny na zakla-
dé wuZivatelského vybéru volby 5 na ridici obrazovce
z obr.1B, obr.27 aZ 29 obsahy ¥idici obrazovky vytvorené na
zdklade uZivatelskych vybéra odpovidajicich voleb 1,
2 a 3 na Yridici obrazovce z obr.16, obr.30A a 30B po sobé
nasledujici obsahy obrazovky monitoru zobrazujiciho chrane-
nou plochu (misto) pri vyskytu poplachové uddlosti,
obr.31A az 31E obsahy ridici obrazovky vytvorené na zakladé
uzivatelského vybéru volby 4 na ridici obrazovce z obr.1B,
obr.32 obsah fidici obrazovky vytvoreny na zakladé uzZiva-
telského vybéru volby 4 na ridici obrazovce 2z obr.2,
obr.33 obsah ridici obrazovky vytvoreny na zakladé uziva-
telského vybéru volby vnéjsi akce, vybrané stiskem klavesy
F9 pfi obrazovce z obr.31E, obr.34 a 35 po sobé nasledujici
obsahy obrazovky vytvorené na zakladé uzivatelského vybéru
volby 3 na obrazovce z obr.33, obr.36 obsah ridici obrazov-
ky vytvoreny na zakladé uzivatelského vybéru volby 4 na ri-
dici obrazovce z obr.33 a obr.37 blokové schema elektronic-
kého zapojeni zarizeni z obr.1A.

Dale 3jsou pripojeny nasledujici prilohy, které slouzi
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v pochopeni vyhodného prevedeni, znézornénéhé a popsaného
nize:

Priloha A (Appendix A) s pocitacovym vypisem softwarovych
slozek tvoricich soudast vyhodného provedeni vynalezu,
Pfiloha B (Appendix B) jako pfehled, zahrnujici seznam sou-
Gadstek vyhodného provedeni hardwarovych sloZek tvoricich
souc¢dast vyhodného provedeni vynalezu a

Priloha C (Appendix C) se soupravou programovych souboru
programovatelnych slozek tvoricich soucast vyhodného prove-
deni vynéalezu.

Priklady provedeni vynélezu

Na obr.l1A je znazornéno celkové blokové schema detekéniho
a sledovaciho systému pohybu, vhodného jak pro vnitrni, tak
i vnéjsi pouziti,ktery Jje konstruovan a je ¢inny podle
ptednostniho provedeni vyndlezu. Zarizeni z obr.lA v typic-
kém pripadé zahrnuje cernobily monitor 20 televize uzavre-
ného okruhu, na niZ je zobrazovan zabér kamery na plochu,
kterd ma byt chridnéna. Také systém zahrnuje operativné pri-
pojenou ridici obrazovkou 21, jako je barevny graficky mo-
nitor, pripojeny ke vhodnému ridicimu vstupnimu zarizeni
22, jako je klavesnice, a centralni procesorovou jednotkou
23, jako je osobni pocita& IBM AT 386 nebo 486. Cinnost Fi-
dici obrazovky 21 bude nejlépe patrnd s odvolanim na
obr.1B, 29, 31 aZ 36, které ukazuji typickd zobrazeni na
obrazovce.

Je treba poznamenat, Ze popis podle vynalezu, vzta-
hujici se k obr.1B, 29, 31 aZ 36 nejsou urceny k omezeni
vyndlezu na obzvlastni zobrazeni na obrazovce. Sled zobra-
zovani na obrazovce je urcen jako nastroj pro jasné vysvét-
leni funkénosti struktury systému.

Systém dAale obsahuje prekryvnou desku 25, jako Jje
prekryvna deska Gapagraph VGS, dostupnou na trhu od Gala-



graph, Bet T.A.T. Technolgpgies Ltd., Dedera, Izrael, ktera

generuje prekryvna grafickd znizornéni na obrazovce 20, ja-
ko je sledovani pohybujiciho se objektu, jak je znazornéno
na obr.30A a 30B, tdaje o mistéch pohybu, uUdaje o uzivate-
lem 2zvolené oblasti zajmu a udaje o &isle kamery, dato
a Ccasu, jak je zndzornéno na obr.30A a 30B, jak bude po-
drobné vysvétleno nize, aniz by vsak pouziti prekryvné des-
ky bylo timto omezeno.

V pripadé potfeby mize byt pouzZit kazetovy videore-
kordér 26, napriklad typu Panasonic AG-7330, ktery je zpu-
Oosbily pro zaznam udalosti, které byly zdrojem poplachu,
Pro nezavislé prohliZeni. Dale maze byt pouzZita tiskarna
27, Jjako Epson LX-400, pro vytvareni poplachovych zprav
a zprav o udalostech, jak je vysvétleno niZe s odvolanim na
obr.26.

Prvky 20, 21, 22, 23, 25, 26 a 27 mohou byt umistény
vV poloze odlehlé od chranéného mista a mohou pfijimat obra-
2y chranéné oblasti prostfednictvim vétsiho poctu kamer 24
umisténych na chranéné oblasti (t.j.plose, misté, vymezené
¢asti pozemku apod.- dale se podle potreby pouzivd oznadeni
chranéné oblast, plocha nebo misto, pricemz se rozumi, Ze
na interpretaci predmétu vynalezu toto nema vliv), napri-
klad o 1 do 32 kamer. Muze byt pouZita jakakoli vhodna ka-
mera,. jako napriklad CCD kamery, infracdervené kamery, te-
pelné zobrazujici kamery a IccCD kamery. Kamery 34 jsou
s vyhodou usporadany tak, ze jejich kombinované pole zabéru
kryje celou chranénou oblast a prekryvaji se také navzajem.
Rozhrani mezi kamerami 24 a prvky 20, 21, 22, 23, 25, 26
a 27 mohou byt tvofeny aZ osmi propojovacimi deskami 28,
jako jsou ty, které jsou popisovany v prehledu prilohy
B, 2z nichZ se kazda propojuje s azZ &tyrmi kamerami 24.

Je-li pouzito vice kamer 24, obrazovaka 20 v typic-
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kém pripadé ukazuje obrazy prohliiené‘ kazdou z kamer 24,
vzdy po jednom, v predem urc¢eném sledu, ktery je prerusen,
jestlize se objevi poplasna situace vV obrazu prohliZeném

jednou z kamer.

S vyhodou je poskytovan prioritni sled tak, Ze jest-
lize vznikne poplachova udalost na scéné prohliZené urcitou
kamerou, scéna prohliZenad touto kamerou potlac¢i scény z ji-

nych kamer pro ucel zobrazovani na obrazovce 20.

S vyhodou je selhani videosignalu, jehoZ pticéinou je
naptiklad prestfiZenim kabeli pro Jjeho vedeni, systémem
rozpoznadvano. Systém obvykle vyda poplach, kdyZ je jedna
z kamer 24 odblokovana.

Obzvlastnim znakem vyndlezu Jje nizka mira planych
poplachu, takze je zajisténa spolehliva detekce vetfelclu ve

dne i v noci a v nepriznivych povétrnostnich podminkach.

Jinym obzvlastnim znakem podle vyndlezu Jje to, ze
kazda kamera "se seznami" se scénou prirazenou této kamere
béhem intervalu "bez vetrelce", takze identifikuje "oblasti
pohybu" v Céstech chranéné plochy, v nichZ se casto objevu-
je pohyb. Tyto ¢asti mohou byt zobrazovany uzivateli tak,
aby mu pomohly volit "oblast z&jmu", v niz systém hledd ur-
&ity profil pohybu a uréity profil pohybujiciho se objektu.
Nejvyhodnéji uzivatel zvoli zajmovou oblast, ktera zahrnuje
relativné malo oblasti pohybu, JjelikoZ oblasti pohybu jsou
potencidlnim zdrojem planych poplachu.

Jesté dalsim obzvlastnim znakem vynalezu Jje to, ze
v pripadé potfeby mohou byt mezi zjistovanymi pohybujicimi
se objekty rozpozndny lidské bytosti nebo pohybujici se ob-
jekty schopné skryvat 1idské bytosti. JelikoZ lidské bytos-
ti a objekty skryvajici 1idi Jjsou pouze diléim souborem
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zjistovanych objektu, snizZzpje pouziti této volby znaéné mi-
ru vyskytu plannych poplachi v systému.

V typickém pfipadé jsou uZivatelem zjistovany po-
plasné parametry, zahrnujici:
- maximdlni rychlost wvniku;
- minimdlni velikost objektu;
- sméry rizika, t.j. sméry pohybu, které jsou povazovany za
ohrozZujici a proto maji byt sledovéany; a
- vzdalenost, jakd m& byt uraZena ve sméru rizika, nez je
indikovan poplach.

Kdyz systém vypod¢ita skutecné rychlosti, velikosti,
sméry a vzdalenosti prohliZené kamerami 24, jsou vzaty
vV Uvaru parametrové hodnoty poskytnuté systému, takZe se
rekonstruuje trojrozmérna povaha chranéné plochy, ktera je
samozrejmé ztracena v jejich dvourozmérnych obrazech.

Systémové hodnoty pro parametry kamery pouzZité pro
trojrozmérnou rekonstrukci v typickém pripadé zahrnuji
sklon Kkamery, vysku Kkamery, ohniskovou vzdalenost kamery

a velikost cidla kamery.

Jinym obzvlastnim znakem vyndlezu Jje to, Ze vynilez
prinasi postup nahrady kamery, ktery pouziva obrazovky 20
prumyslové televize pro vyfizeni prvni kamery, ktera ma byt
nahrazena, do vy¥izené polohy s druhou kamerou, kterad na-
hrazuje prvni kameru. S vyhodou je postup ndhrady kamery
nasledujici.

Nejprve se zachyti obraz scény, kterad ma byt chrané-
na, pri pouzZiti prvni kamery, a ulozi se. Toto je v typic-
kém pripadé vykondvano béhem instalace prvni kamery. Po té
se prvni kamera nahradi druhou kamerou. Nasledné se porovna
obraz scény prohliZenédruhou kamerou s obrazem zachycenym
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prvni kamerou, aby se ovéfilo, 7e stejné stejné polohy ve
scéné se objevuji v abolutné stejnych polohich na obrazovce
20 nebo 21. Konecné se obraz scény prohliZené druhou kame-
rou uchova pro pouziti, kdyzZ je druhd kamera nahrazena dal-

i kamerou.

Napriklad muze uZivatel definovat dvé polohy na ob-
razovce 20 nebo 21, oznagené A a B na obr.lA, které odpovi-
daji dvéma snadno identifikovatelnym polohdm Vv obraze
zachyceném prvni kamerou, jako dva pruseéiky plotu. Kdyz je
obraz scény zachyceny druhou kamerou zobrazovan na obrazov-
ce 20 nebo 21, stejné dva prusec¢iky plotu by mély byt umis-
tény v bodech A a B obrazovky 20 nebo 21. Jinak uzivatel
vi, Ze druha kamera neni v zakrytu s pavodni polohou prvni
kamery.

prilohy A,B, C ("aAppendix A,B,C") dohromady tvori
velmi podrobny popis detekéniho systému konstruovaného
a ¢inného podle vyhodného provedeni vynalezu. Prilohy
A,B,C navazuji na popis pouze pro poskytnuti mimoradné po-
drobného popisu vzorkového vyhodného provedeni vynalezu
a nejsou uvazovany jako omezujici.

Priloha "Appendix A" popisu prihlasky je poc¢itacovy
vypis.softwarovych prvkua tvoricich soudast vyhodného prove-
deni ‘podle vynalezu.

Priloha "Appendix B" popisu je prehled zahrnujici
seznam soucdastek vyhodné realizace hardwarovych prvka tvo-

ficich vyhodné provedeni vynalezu.

Priloha "Appendix C" popisu Jje sestava programovych
soubord pro programovatelné slozky tvorici souédst vyhodné-
ho provedeni vynalezu.
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Nasleduje prehled jnstrukci popisujicich, jak praco-
vat a zavadét data s poditadovym vypisem z pfilohy a,
S hardwarovymi souddstkami popsanymi v priloze B a s prog-
ramovatelnymi slozkami popsanymi v priloze C, vse ve spoje-
ni s bézné dostupnymi sloZkami, jako jsou kamery:
A) Ziskej a instaluj nasledujici na trhu bézne dostupné
prvky:
- Osobni poc¢ita¢ IBM AT 386 nebo 486 s paméti 4 megabytq,
s 1,2 megabytovou disketovou jednotkou, nejméné 40 megaby-
tovym harddiskem, VGA obrazovkou a mysi;
=~ Softwarové baliky: QRMM dodavany spoleénosti Quartedeck
Offices Systems, Santa Monica (Kanada, USA);
DOS 3.3 nebo vyssi od Microsoft;
- VGS prekryvnou desku, dodavanou spolec¢nosti Galagraph,
a vhodny kabel;
- popripadé tiskarnu Epson LX-400:
- popripadé videorekordér Panasonic AG-7330; a
kabely koaxidlniho typu RG-58 s BNC konektory pro vzajemné
spojovani uvedenych prvki.

B) Naprogramuj pét programovatelnych prvka z prvkd v sezna-
mu soucastek z prilohy Appendix B, zejména prvky U37, U69,
U73, U35 a U36, které obsahuji programovatelné slozky EPM
5032, EPM 5128, EPM 5128, PALC22V10 a PALC22V10 pri pouziti
programovacich instrukeci z prilohy "Appendix C". Tento krok
maZe byt provadén nasledovné:

Naprogramuj kaZdy z prvkl U37, U69 a U73 nasledovné:

(I) Pouzij ladici (debug) povel DOS, generuh tri hexadeci-
malni datové soubory oznadené U37.POF, U69.POF a U73.POF
pro odpovidajici t#i uvedené prvky, pPri pouziti hexadeci-
malnich protokolu zahrnutych v pfriloze "Appendix C".

(II) Pouzij osobni poditaé s adaptérem Altera pro slozky
EPM 5032, EPM 5128 a EPM 5128, zaved tri soubory vytvorené
v kroku (I) pri pouziti softwaru Altera's Maxplus.

(ITI) Naprogramuj uvedené tri slozky pri pouziti softwaru
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Maxplus. ' .

Pro programovani kaZzdého z prvka U35 a U36 postupuj
nasledovné:
(I) Pouzij DOS povel "edlin", vytvor dva textové datové
soubory U35.0UT a U36.0UT pro oba prvky, pri pouziti texto-
vych protokolu zahrnutych v p¥iloze "Appendix C".
(II) Pouzij osobni poc¢ita¢ s programovacim ¢lenem datovych
vstupl a vystupli, nastav pro sloZku PALC22V10, zaved (down-
load) dva soubory generované v kroku (I).
(III) Programuj obé slozZky pr¥i pouziti softwaru datovych
vstupl a vystupu.

C) Konstruuj jednu nebo dvé propojovaci desky 28 podle
prehledu a soucastkového seznamu prilohy "Appendix B"O0

D) Vloz prekryvnou desku a propojovaci desky do osobniho
poc¢itace a zapoj je, jak je zndzornéno na obr.37.

E) Podle potreby pripoj poc¢ita¢ a paskovy videorekordér,
jak je znazornéno na obr.37.

E) Zaved operaéni systém DOS 3.3 do adresare C:\DOS osobni-
ho pocitace.

G) Kopiruj soubor Command.com z adresdre C:\DOS do C:\.

H) Vytvor textové soubory Autoexec.bat a Config.sys v adre-
sari C:\ pri pouziti seznami téchto souborl v priloze "Ap-
pendix C".

I) Priprav stromovy adresdf v C:\ nasledovné, pri pouZiti
povelu "MD" DOS:

MGH

MG\STP

MGH\REF
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MGH\LRN .
MGH\AOI

MGH\PIC

MGH_RUN

DRHALO

QEMN

J) Instaluj QEMN software do osobniho po¢itace podle inst-
rukci spolec¢nosti Quarterdeck.

K) Instaluj do osobniho poéitade software Dr.HALO podle in-
strukci spolec¢nosti Media Cybernetics'.

L) Pri pouziti povelu "debug" DOS vytvof 29 hexadecimdlnich
souborl, jejichZ hexadecimdlni vypisy jsou uvedeny v sezna-
mu C, kazdy pod adresdfem a jménem souboru uvedenym v zah-
lavi kazdého hexadecimdlniho vypisu v priloze "Appendix A".

M) Vytvor mapu oblasti, kterd m& byt chrénéa, pri pouziti
softwarz Dr.HALO instalovaného v kroku k. UloZz mapu pod
jménem souboru "site.pic".

N) Zkopiruj soubor site.pic z c:\DRHALO adresafe do souboru
"mgmap.scr" v adresari C:\MGH_RUN.

0) Spust program IRS_TEST v adresari C:\MGH_RUN pro vyzkou- .
Seni propojovacich desek 28.

P) Pracuj v systému spusténim souboru MGH v adresari
C:\MGH_RUN, ktery je jeden ze soubori vytvorenych v kroku
L)o

Q) Nyni se objevi Fidici obrazovka z obr.1B. Pri pouziti
voleb 1,2 a 3 ze ridici obrazovky znazornéné na obr.1B,
a podrobné popisované nizZe, inicializuj systém.
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R) Pro praci v systému, pouzij volbu 4 ridici obrazovky

znazornéné na obr.1B.

Dals$i popis se nyni odvolava na obr.1lB, ktery posky-
tuje znazornéni zobrazeni ridici obrazovky, které se muze

objevit na monitoru 21 z obr.lA.

Volby 1, 2 a 3 z obr.1B se pouzivaji p¥i inicializa-
ci systému, Jjak je vysvétleno vySe. Volba "learn" (seznam
se, "nau¢ se") se vykondva konkrétné pro jednotlivou
plochu, kterd se ma chranit, a Je ur¢ena pro identifikaci
mist pohybu, kterd jsou potencielnim zdrojem plannych po-
placht a proto by vhodné neméla byt zahrnuta do zvolené

"oblasti zajmu".

Volba 4 uvadi systém z obr.lA do normdlni ¢innosti.
Prednostni operaéni méd systému z obr.lA je podrobné popsan
v instrukcich "spust a zavadéj" _uvedenych vyse s odvolanim

na pripojené prilohy.

Volba 5 se vztahuje Kk vytvoreni prehledu vsech uda-

losti objevujicich se v uzivatelem definované minulé dobé.

Obr.2 predstavuje zndzornéni obsahu idici obrazovky
vytvofeného v odezvé na zvoleni volby 1 uzivatelem, t.Jj.
instalace systému, na ridici obrazovce z obr.1B. Pod volbou
1 z obr.2, jak je zndzornéno na obr.3, je zvolen pocet ka-
mer 24, zvoli se pocet propojovacich desek 28, ktery v ty-
pickém pripadé zavisi na po¢tu kamer, a oblasti (plose)
kteréd se mé& chranit se pridéli jméno ("chrédnéna oblast").

Ve volbé 2 z obr.2, jak je znadzornéno na obr.4 jsou
uréena spojeni jednotlivych kamer k jednotlivym propojova-

cim deskam 28. Ve znazornéném prikladé je pouZito Sesti ka-
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mer. Kamery 1,2,3 a 4 JjsQu pripojeny k odpovidajicim vstu-~
pum I, II, IITI a IV propojovaci desky I a kamery 5 a 6 jsou
pripojeny k odpovidajicim vstuptim I a II propojovaci desky
II.

Ve volbé 3 z obr.2, jak je zndzornéna na obr.5, jsou
informace tykajici se kamer doddvany do systému jeho opera-
torem. Parametry kamery Jjsou pouzity systémem pro ménéni
informace tykajici se urdité polohy uvnit¥ obrazu plochy,
aby se vzala v tvahu vzdalemost kamery zobrazujici tuto
plochu od tohoto mista. Napriklad:

a) pomér mezi skutecnou velikosti objektu a jeho zobrazova-
nou velikosti zavisi na vzddlenosti presouvajiciho se ob-
jektu od kamery zobrazujici objekt;

b) pomér mezi skutednou vzdalenosti, uraZenou objekten,
a délkou obrazu urazZené drahy zavisi na vzdalenosti presou-
vajiciho se objektu od kamery zobrazujici tento objekt:

c) vztah mezi velikosti a smérem vektoru skuteéné rychlosti
presouvajiciho se predmétu a velikosti a smérem rychlostni-
ho vektoru, jak je zobrazovan, zavisi na vzdalenosti pre-
souvajiciho se objektu od kamery zobrazujici objekt.

Parametry kamery mohou byt odli&né pro kazZdou kameru
a v typickém pripadé zahrnuji vysku, v niZ je kamera uloze-
na, udhel sklonu ohniskové osy k vodorovnému sméru, ohnisko-
vou vzdalenost cocky kamery a velikost &idla nebo kamerovy
format kamery.

Ve volbé 4 z obr.2 jsou polohy kamer v oblasti, kte-
ra ma byt chrédnéna, sdélovany do systému. To je mozZné, pro-
toze systém je jiz vybaven mapou chranéné plochy (oblasti,
mista), kterd muzZe byt vytvorena, jak je popsdno ve vyse
uvedenych instrukcich "run and load" (spust a zavadéj).
Kdyz je 2zvolena volba 4, objevi se ridici obrazovka
z2 obr.32. Jak je znazornéno na obr.32, je mapa plochy zob-
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razena na ridici obrazovce z obr.lA. Mapa v typickém pripa-
dé zahrnuje nékolik poloh kamery, v nichZ mohou byt kamery
umistény. Uzivatel je vybizen k tomu, aby udaval, které po-
lohy jsou obsazeny kamerami, s vyhodou uddvanim v kazdé po-
loze obsazené kamerou ¢&islo kamery pridélené této poloze

kamery.

Ve volbé 5 z obr.2, jak je zndzornéna na obr.6, je
vybrana jedna referenéni scéna na kametru a je ulozena
v paméti centrdlni procesorové jednotky 23. Tyto referenéni
scény jsou pouzity, kdyZz je kamera nahrazovana, jak je zde
podrobnéji vysvétleno s odvolanim na obr.12 a 13.

Pfi volbé 1 z obr.6 uZivatel miZe prohlizet videoza-
bér scény prohliZené v dané dobé zvolenou kamerou na obra-
zovce 20 z obr.l. P¥i volbé 2 z obr.6 je vybrano jediné ne-
pohyblivé zobrazeni scény prohliZené zvolenou kamerou a je
, ulozZeno do centrdkni procesorové jednotky 23. Ve volbé
3 z obr.6 je vybrano jediné nepohyblivé zobrazeni kaZdé ze
scén prohliZenych kaZdou z kamer a vSechna tato nepohybliva
zobrazeni jsou uloZena v paméti centralni procesorové jed-
notky 23. Ve volbé 4 z obr.6 mohou byt vybrané a ulozené

obrazy pro zvolenou kameru prohlizeny.)

Ridici a kontrolni obrazovky zobrazené na zaklade

voleb 1 aZ 4 jsou zndzornény na odpovidajicich obr.7 az 10.

Pri volbé 6 z obr.2, jak je zndazornéna na obr.ll,
jsou pojmenovéna &tyri jednobitova &éislicovd vstupni vedeni
na prvni propojovaci desku 28. Tato ¢tyri ¢islicova vstupni
vedeni uréuji vnitrni systémové soupravy parametru. Ve zna-
zornéném prikladé jsou &islicova vstupni vedeni pojmenovana
"Fotoburika 1", "Fotobunka 2", "Brédna 1 zam¢ena" a "Ruéni
prepina¢". Jména éislicovych vstupnich vedeni jsou s vyho-

dou zvolena tak, aby udavala charakteristicka snimaci zari-
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zenl chranéné oblasti s pimi spojena, jéko jsou fotobunky
snimajici svételné podminky Vv chranéné plose nebo jako
mechanické zarizeni udavajici zda je bréana chranéné plochy
nebo pozemku (oblasti, mista) zamcena, nebo jako je rucéné
ovladany prepinac¢, kterd miZe byt pouZit lidskym operatorem
na plose pro udavani obzvlastni pritomné podminky nebo sta-
vu na plose nebo konkrétni instrukce do systému.

Volba 7 z obr.2, jak je zndzornéna na obr.12 a 13,
miZe byt pouZit pro uvadéni nové kamery do zakrytového za-
béru se stahovanou kamerou, kterou tato novd kamera nahra-
zuje. Na ridici a kontrolni obrazovce z obr.12 je uZivatel
informovadn, kterd z kamer 24 byla staZena. V tomto bodé
udava obrazovka 20 soucasné prohliZenou novou kamerou. Pres
sebe jsou uloZena dva kurzory. Tato scéna je uZiteénd pro
zakrytové vyrizeni nové kamery, protoZe miZe byt srovnana
s uloZenou scénou, pred tim prohliZenou staZenou kamerou,
jak he vysvétleno vySe s odvolanim na obr.6.

Na ridici a kontrolni obrazovce z obr.13 mohou byt
vybrany nasledujici volby:
Pri pouziti volby F3 miZe byt ze dvou kurzord zvolen kur-
zor, kterym se ma hybat. Pri pouziti S$ipkovych klaves na
klavesnici 22 miZe byt kurzor zvoleny ve volbé F3 uloZen na
polohu "pozemni znacdky" ve scéné zobrazené na obrazovce
20. PouZitim prepinaci volby F4 miZe byt zobrazovani na ob-
razovce 20 striddno mezi scénou prohliZenou staZenou kame-
rou, jak je uloZena v centralni procesorové jednotce 23,

a mezi scénou béziné prohlizZenou novou kamerou.

Obr.14 Jje 1ilustrace ridici a kontrolni obrazovky
vytvorena v odezvé na uZivatelovo vybrani volby 2 na ¥idici
obrazovce 2z obr.1B. Jak je vytvétleno vyse, volba 2 se
vztahuje k identifikaci poloh pohybu, které jsou relativné
nevhodné pro vrazeni do "zdjmové oblasti", ktera ma byt
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sledovana. .

Pri pouziti volby 1 z obr.l4, jak je zobrazena na
obr.15, voli uZivatel kameru nebo kamery 24, které se budou
ddastnit pri seznamovacim ("learn") procesu a zvoli dobu
trvani, béhem které zvolené kamery maji sledovat jejich po-
le na pohyb. Seznamovaci proces se ve znazornéném provedeni
iniciuje pouzitim klavesy F4. Seznamovaci proces, ktery je
nékdy zdlouhavy, muaZe byt vhodné pretusen uzivatelem vys-

tupni klavesou ESC na klavesnici 22.

Pri pouziti volby 2 z obr.14, Jjak je zndzornéno na
obr.16, se zvoli kamera z kamer 24 ziéastnujicich se v se-
znamovacim procesu, a v odezvé na tuto volbu jsou seznamo-
vaci vysledky pro zvolenou kameru zobrazeny na obrazovce
20 a obraz z obr.17 Jje zobrazen na obrazovce 21. Zobrazeni
vysledkll seznamovani na obrazovce 20 s vyhodou zahrnuje
scénu prohliZenou zvolenou kamerou, a pres ni uloZené "mis-
ta pohybu", jako ramecek poloZeny na kazdé misto pohybu.
"Misto pohybu" je misto, v némz do$lo k pohybu béhem ales-
poii uZivatelem zvoleného procentuelniho podilu seznamovaci
doby. "Pohyb" se vztahuje na 2zménu Vv intenzité drovné sedi

alespon u veliéiny zvolené uZivatelem.

Horni polovina =zobrazeni z obr.17 zahrnuje shrnuti
vysledkil seznamovani. PF¥i pouziti dolni poloviny zobrazeni
z obr.17 mohou byt parametry vysSe uvedené definice obméno-
vany. Ve znadzornéném prikladé je prubéznad definice pohybu
nasledujici:

Prah = minimdlni velikost intenzity zmény uUrovné Sedi, kte-
réd je povazovana jako vyskyt pohybu: normalni.
Prah se posouvd = minimdlni procentudlni podil doby sezna-
movani, které, kdyZz je mensi neZz je doba po kterou trva po-
hyb na ur&itém misté, kvalifikuje tuto polohu uvnity¥ zorné-
ho pole kamery jako "misto pohybu": 50 x 0,01.
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Definice pohybu miZe byt ve zndzornéném prikladé
nasledovné:
Klavesa F3: méni Prah. Napriklad v odezvé na stisk F3 se
miZe objevit menu 9 mozZnych prahovych hodnot a uZivatel ma-
Ze byt informovén, Ze ma& zvolit novou prahovou hodnotu.
Sipkové klavesy nahoru/dolu: Inkrementuj nebo dekrementuj
hodnotu prah se posouvéd, aZ je zobrazena pozadovana hodnota
od 1 x 0,01 do 99 x 0,01.

Zobrazeni prohliZené scény na obrazovce 20 misze byt
ménéno nasledovné:
Stisk klavesy F4 na klavesnici 22 md =za nasledek, Ze se
zobrazuji pouze udaje o mistech pohybu, bez scény. Stlaceni
klavesy F5 na klavesnici 22 ma za nasledek zobrazeni pouze
scény, bez tGdaju o mistech pohybu.

Obr.18 znazornuje zobrazeni na ¥idici obrazovce vy-
tvorené na zakladé toho, Ze uZivatel vybral volbu 3 na ri-
dici obrazovce z obr.1B. Volba 3 nadleZi do nastaveni systé-
mu. Ve volbé 1 z obr.18, Jjak je znazornéno na obr.19 a 20,
Jje definovédna zajmova oblast. Ve volbé 2, jak je zndzornéna
na obr.2l1 a 22, jsou parametry kamery definovény pro kazdou
z kamer, k niZ je systém pfipojen. Pojem "soubor parametra"
zde znac¢i soubor hodnot pro kazZdou mnoZinu parametri kame-
ry, charakterizujici kazdou kameru. Prepindni mezi soubory
parametri miZe byt volitelné bud ruéni nebo automatické.
Uzivatel miZe s vyhodou volit kritéria pro automatické pre-
pinadni mezi soubory parametrii. Tato kritéria mohou zahrno-
vat prepinani jako vysledek vnéj$iho vstupu poskytovaného
vstupnimi vedenimi do propojovacich desek 28 a/nebo v sou-
ladu s ¢asovym rozvrhem zvolenym uZivatelem.

P¥i volbé 3 z obr.18, jak je zndzornéno na obr.23,
udava uzivatel, zda k prepindni mezi soubory parametrd ma
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dojit v odezvé na manudlpi vstup nebo v odezvé na automa-
ticka kritéria. Zvoli se také jméno pocatecniho souboru pa-

rametru.

Dochazi-li k prepindni na zékladé manualnich krite-
rii, jsou manualni kritéria definovana, jak je popasno nize
s odvolanim na obr.34 a 35. Dochazi-li k prepinani na za-
kladé automatickych kritérii, jsou automaticka kritéria de-

finovana pouzitim volby 4, jak je zndzornéno na obr.24.

Kazda radka obsahu obrazovky na obr.24 nalezi jed-
notlivému souboru parametrui, Jjak Jje definovan volbou 2
z obr.18. Ve znazornéném prikladé byly definovany volbou
dva soubory parametr( MABAT a BACKYARD. Pro kazdy soubor
parametrid se zvoli polohy ¢tyf vstupnich vedeni do propojo-
vacich desek 28 a tyto polohy jsou nutné podminky pro akti-
vaci tohoto souboru parametrui. Neni-1li zde Zadna potfebna
podminka tykajici se polohy obzvlastniho vstupniho vedeni,
miZze toto byt udavéno jako ".". Ve znézornéném prikladé
nejsou prirazeny Zadné podminky ke ¢tyfem vstupnim vedenim
odpovidajicim souboru parametru MABAT. Nejsou také Zadné
podminky pro vstupni vedeni III a IV odpovidajici souboru
paramnetri BACKYARD. Potfebna podminka pro aktivaci souboru
parametri BACKYARD je, Ze odpovidajici polohy vstupnich ve-
deni I a II jsou + a -.

Pro kazdy soubor parametri je také zvolen cCasovaci
interval a potrebnd podminka pro aktivaci kazdého jednotli-
vého souboru parametri je, Ze béZny ¢as je zahrnut do caso-
vaciho intervalu jednotlivého souboru parametru. Napriklad
nebude soubor parametri MABAT aktivovan mezi 20:00 a 0:00
vzhledem k podmince, Ze aktudlni cas mezi 0:00 a 20:00 je
potfebna podminka pro aktivovani souboru parametri MABAT.

Aktivace souboru parametri je s vyhodou v souladu
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S prioritami mezi nimi definovanymi, takZe soubory paramet-
ru niZe na seznamu maji nizsi prioritu. Jinymi slovy, sys-
tém plynule kontroluje polohy vstupnich vedeni a casovy in-
terval pro kazdy soubor parametri a nahrazuje aktualni sou-
bor parametri souborem parametri s prvnim souborem paramet-
ri, pro ktery jak polohy vstupniho vedeni tak i casovy in-
terval udavaji, Ze soubor parametrt by mél byt aktivovan.
Je-1i takovy soubor parametru nalezen, Jje aktualni soubor

parametru udrzZovan.

Dalsi popis se odvolava na obr.19 aZ 20. Obr.19 uka-
zuje prvni Kkrok pro definovani zajmovych ploch, konkrétné
volbu kamery, pro kterou je poZadovdno definovat zajmovou
plochu. Zajmovd plocha pro zvolenou kameru je definovana
pri pouziti obrazovky z obr.20. Obrazovka z obr.20 posyktu-
je kreslici nastroje, které jsou pouze prikladem kreslicich
nastroju, které mohou byt alternativné pouzity. Obrazovka
z obr.20 také umoZriuje uzivateli stisknout klavesu F9, aby
si prohliZel oblasti pohybu uvnitf¥ zorného pole kamery,
které byly identifikovédny béhem seznamovaciho procesu sys-

tému, jak byl podrobné vysvétlen s odvolanim na obr.17.

Obr.21 a 22 se tykaji volby 2 nastaveni parametrt
z obr.18. Na obr.21 je zvoleno jméno souboru parametrii. Na
obr.22 jsou prirazovany hodnoty ke kaZdému parametru v ram-
ci zvoleného souboru parametru. Parametry s vyhodou zahrnu-
ji:
a) Aktivni kamera: zda je kamera aktivni.
b) Prah: jak je definovan vyse.
c) Minimdlni velikost: minimalni velikost objektu, ktery je
uvazenovan jako mozZny vetrelec.
d) Minimdlni vzddlenost: minimdlni vzdalenost podél riziko-
vého sméru, kterd md za nasledek, jakmile je jednou uraZena
objektem, Ze je objekt povazZovan za pohybujici se objekt.
e) Rozmezi sméri: Azimut rizikovych smérl, t.j. soubor smé-
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ra, které maji za nasledek, kdyz se v nich objekt pohybuje,
ze je systém sleduje na mozné vniknuti.

f) Priorita: Hodnota typicky od 0 do 9, kterd udava rela-
tivni prioritu pro zobrazovani scény zachycené danou kame-
rou v pripadé, kde kamera a alespori jedna pridavna kamera
vydévaji soucasné poplachy.

g) Identifikace: Zda je ¢inna volba identifikace lidské by-
tosti nebo nikoliv.

h) Maximdlni rychlost: Maximdlni rychlost objektu, aby byl
objekt stale povazZovan za pohybujici se objekt. Ucelem to-
hoto parametru je napfiklad vyloucit plané poplachy vyvola-
né ptaky.

i) Gasovy 1limit: Maximdlni mnoZstvi Casu, po které se ob-
jekt miZe zastavit, aniz by zpusobil, Ze nashromdzdéni

vzdalenosti urazené v rizikovém sméru se vynuluje.

Obr.25 je zobrazeni obsahu obrazovky, ktery se obje-
vi na zakladé volby 5 z obrazovky z obr.18. Ve volbé 5 je
definovan zobrazovaci sled, podle kterého Jjsou scény pro-
hlizené kazdou z aktivnich kamer 24 postupné zobrazovany na
obrazovce 20 2z obr.lA. Na obr.25 je definovan sled kamer,
jakoz i délka ¢asu, po ktery Jje scéna prohliZena kazZdou ka-

merou zobrazovana.

Obr.26 je zobrazeny obsah obrazovky, objevujici se
v odezvé na volbé 5 na obrazovce z obr.1B. Volba 5 je vy-
Set¥ovaci volba, t.j. volba, kterd dozorci poskytuje pre-
hled udalosti béhem zvoleného &asového udobi. Ve znazorneé-
ném provedeni zahrnuje pfehled udalosti vytiszéni pomoci
tiskarny 27 z obr.1A. Na obr.26 zvoli dozorce typ prehledu,
jaky si preje prohlizet. Zprava "udalosti" zahrnuje vsechny
udalosti, t.j. nehen poplachy, ale take nepoplachové uda-
losti, zahrnujici &innosti lidského operatora, jako ztiseni
poplachového bzuc¢dku. Na obrazovce 2z obr.27 dozorce urcuje

casové udobi, po které je pozadovana zprédva o udalostech.




Na obr.28 dozorce urcuje c¢asové udobi, po které je po-

plachovd zprava pozZadovana, urcuje kamery, k nimZ by se mé-
la poplachovad zprdva vztahovat, a urcuje typ poplachu,
kX némuZ by se méla zprava vztahovat, jako poplach v dusled-
ku zjisteni pohybu, poplach v disledku odblokovani kamery,
poplach z duvodl selhdni obrazového signdlu, a "vsechny ty-
py poplachu".

Obr.29 se vztahuje k volbé 3 z obr.26. Podle této
volby je zobrazen seznam poplachi, vcetné kamery, pro kazdy
poplach, Kktera poplach vyvolala, a datum a dobu vyskytu
poplachu. S vyhodou je do paméti centrdlni procesorové jed-
notky 23 uloZen nehybny obraz scény, ktery miZe byt vyvoléan
zvolenim scény pr¥i pouzZiti obrazovky z obr.29.

Dalsi popis se vztahuje k obr.30A a 30B, které zna-
zornuji obsahy obrazovky zobrazené na monitoru 20 z obr.1lA
se dvou ruznych dobach béhem poplachové uddlosti. Na
obr.30A byl predpoklddany vetrelec nejprve zjistén v bodé
30 a je sledovan, jak je uvedeno silnou ¢ernou drahovou c&a-
rou 32 do Jjeho soucasné polohy, 3jak je udavadna cernym
ctvercem 36. Na obr.30B vetrelec postoupil, jako je udavéno
delsi drahovou carou 32, a novou polohou ¢erného ctverce
36.

S vyhodou 3jsou na obrazu scény prekryvné zobrazeny
idaji o jedné nebo vice ndasledujicich informénich poloz-
kadch, a to identifikacéni ¢islo kamery, jméno kamery, které
je v typickém pripadé charakteristické pro polohu kamery
uvnit?¥ chranéné oblasti, datum a cas.

Obr.31A aZ 21E znazornuji obsahy ridici a kontrolni
obrazovky vytvorené na zakladé vybrani volby 4 uzZivatelem
na ridici obrazovce z obr.1B, pri¢emZ kazZdy z téchto obrazu

obsahuje mapu oblasti, kterd md& byt chrénéna.
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Obr.31A poskytuje ilustraci obsahu ridici obrazovky,
objevujici se béhem normalniho chodu systému. UZivatel se
maze rozhodnout, zda volba prohliZeného obrazu na obrazovce
20 je v souladu s manudlnim uzivatelskym vstupem (klavesa
F1l, oznac¢ovani jednotlivych kamer Sipkami) nebo podle uzi-
vatelsky definovaného sledu kamer, jak Jje popséno vyse
s odvolanim na obr.25.

Obr.31B je obsah ¥idici obrazovky objevujici se bé-
hem vyskytu poplachﬁ ve scéné prohlizené jednou z kamer 24
z obr.1. Kamera spoustéjici poplach je Vv typickém pripadé
indikovdna a napriklad se miZe objevit jako dervend, zatim-
co ostatni kamery se mohou objevit v jiné barvé. Vzhlede
obrazovky z obr.31B je v typickém prikladé doprovazen po-
plachovym zvukovym signadlem. Stisknutim klavesy ENTER muZe
uzivatel ukondit zvukovy poplachovy signdl a v tomto okam-
ziku je obsah ridici obrazovky z obr.31B nahrazen obsahem
ridici obrazovky z obr.31C.

Stisknutim klavesy F3 z obr.31C miZe uZivatel ukon-
&it poplachovou uddlost a v tomto bodé systém znovu vstoupi
do poplachového stavu, jestlize se poplachova udalost opa-

kuje ve scéné zobrazované toutéZ kamerou.

Ridici obrazovka zndzornénd na obr.31D maZe byt vy-
biriana dozorcem z Jjakékoli jiné r¥idici obrazovky vhodnou
indikaci, jako je stisknuti klaves ALT a F10. Dozorce je
informovan, Ze ma vloZit systémové heslo. Jestlize dozorce
ispésné zavede systémové hedlo, je zobrazena ridici obra-
zovka z obr.31lE.

Pouzitim obrazovky z obr.31E dozorce muZe vyradit
z provozu jednotlivou kameru z kamer 24, miZe znovu uvést

do provozu pred tim vyrazenou kameru 24, a mize ziskat
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pfistup na Yidici obrazovku z obr.33, Jjak je popsano nize
s odvolanim na obr.33.

Obr.33 znazornuje obsah ridici obrazovky vytvareny
tim, kdyZ uzivatel stiskne volbu odpovidajici klavese F9 na
obr.31E. Systém pokracuje v praci, zatimco uZivatel, jako
dozorce, prohlizi obrazovku z obr.33. PFi pouziti volby 1
miZe dozorce ziskat pristup k obrazovce z obr.26. Pri pou-
Ziti volby 2 mize dozorce ziskat pristup k obrazovce
z obr.12. Pfi pouzZiti volby 3 muZe dozorce ziskat pristup
na obrazovku 2z obr.34 a potom na obrazovku =z obr.35. Pri
pouziti volby 4 miZe dozorce =ziskat pristup na obrazovku
z obr.36. Pri pouziti volby 5 se dozorce vrati na obrazovku
Z obr.31.

Obr.34 a 35 znazornuji sledové obsahy ridici obra-
zovky vytvarené tim, Ze uZivatel vybere volbu 3 na obrazov-
ce z obr.33. Interakci s témito obsahy obrazovky mohou byt
definovana manualni kritéria pro pfepindni mezi parametro-
vymi soubory, jak Jje popsdno vysSe s odvolanim na volbu
3 2z 6br.18.

Obr.36 ukazuje obsah ridici obrazovky vytvoreny na
zadkladé toho, Ze uzivatel vybere vystupni volbu 4 na ridici
obrazovce z obr.33. Pri pouziti obrazovky uzZivatel potvrdi,
Ze je- jeho umyslem vystoupit.

Obr.37 znazornuje blokové schema elektronického za-
pojeni zarizeni z obr.lA. Je zfejmé, 32Ze softwarové slozZky
vynalezu mohou byt v pripadé potfeby realizovany ve formé

paméti ROM (pouze ke Cteni).

Je dale zrejmé, Ze pouZitelnost vyndlezu neni omeze-
na na detekci pohybu, ale miZe zahrnovat jind pouziti, jako
je sledovani silniéni dopravy a sledovani spoledenskych
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prostor, jako jsou muzea, obchodni domy a zdbavni zarizeni.

Rovnéz je zrejmé, Ze pouze jeden nebo nékolik jed-
notlivych znakd, znazornénych a popsanych jako charakteris-
tické pro prednostni provedeni vyndlezu, musi byt pouzity
v systému konstruovaném a pracujicim podle vynalezu.

Pro odborniky vV oboru bude patrné, ze vynalez neni
omezen na to, co bylo vyse zndzornéno a popsano. Jeho roz-
sah je omezen pouze nasledujicimi patentovymi naroky.
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1. Systém detekce pohybu obsahujici prijima¢ defini-
ce sméru pohybu, zplisobily p¥ijimat definici nejméné jedno-
ho sméru pohybu, a detektor pohybujiciho se objektu uzpliso-
beny pro detekci objektu pouze jestlizZe se pohybuje v uve-
deném nejméné jednom ze smérli pohybu.

2. Systém detekce pohybu obsahujici prijimaé¢ defini-
ce sméru pohybu zpusobily prijimat nejméné jeden referenéni
objektovy znak pohybujiciho se objektu a nejméné jeden re-
ferenéni pohybovy znak pohybu pohybujiciho se objektu,
a detektor pohybujiciho se objektu, uzpisobeny pro detekci
objektu v pohybu, kde nejméné jeden znak objektu odpovida
nejméné jednomu referené¢nimu objektovému znaku a nejméné
Jeden znak pohybu odpovidd nejméné jednomu referenénimu po-

hybovému znaku.

3. Systém podle naroku 2 vyznaceny tim, Ze uvedeny
nejméné jeden referenc¢ni pohybovy znak obsahuje nejméné Jje-
den referenéni aktudlni pohybovy znak, ktery miZe byt srov-
nan s nejméné Jjednom skuteénym pohybovym znakem objektu
v pohybu, vypoc¢itanym z obrazu objektu v pohybu.

. 4. Systém podle naroku 3 vyznaceny tim, Ze nejméné
jeden- referencni pohybovy znak obsahuje nejméné jeden .
z nasledujicich 2znakd, obsahujicich referenéni maximalni
aktualni rychlost a referen¢ni minimdlni aktualni rychlost. .

5. Systém podle nadroku 3 nebo 4 vyznadeny tim, Ze
nejméné jeden referen¢ni pohybovy znak obsahuje referenéni
minimdlni aktualni vzdalenost v kterémkoli z predem uceného

nékolika smért.

6. Systém podle kteréhokoli z narokl 2 aZ 5 vyznace-
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ny tim, Ze nejméné jeden referenéni objektovy znak obséhuje
referenéni aktudlni znak objektu, ktery miZe byt srovnan
s nejméné jednim skuteénym znakem objektu Vv pohybu, vypo&i-
tanym z obrazu objektu v pohybu.

7. Systém podle naroku 6 vyznaceny tim, Ze uvedeny
nejméné jeden refekec¢ni objektovy znak obsahuje referencéni

minim&lni velikost objektu.

8. Systém detekce pohybu obsahujici detektor pohybu-
jiciho se objektu, uzplsobeny pro detekci objektu v pohybu,
kde nejméné jeden znak pohybu odpovida nejméné jednomu re-
feren¢nimu pohybovému znaku, a identifikator 1lidskeho ve-
trelce pro identifikaci zjisténého pohybujiciho se predmétu
jako podobajiciho se lidskému vetrelci.

9. Systém sledovani pohybu obsahujici zobrazeni nej-
méné jedné scény chranéného mista, detektor zmény intenzity
pro zjistovani zmén v intenzité ve zobrazeni uvedené nejmé-
né jedné scény chranéného mista v Case, identifikator pohy-
bujiciho se objektu pro identifikovani zmén v intenzité
s predem urc¢enymi charakteristickymi znaky, jako pohybujici
se objekt, sledovaé objektu pro sledovani pohybujiciho se
objektu, a zobrazovaci zarizeni drahy pro zobrazovani drahy
pohybujiciho se objektu.

10. Systém podle naroku 9 vyznaceny tim, Ze sledovac
objektu zahrnuje pamét pohybového znaku, uzplisobenou pro
ukladdani nejméné jednoho pohybového znaku pohybujiciho se
objektu.

11. Systém detekce pohybu obsahujici detektor pohybu
uzpUsobeny pro zjistovani pohybu ve sledu obrazi mista,
které ma byt chranéno, a analyzator chybného zobrazovani

uzptiosbeny pro poskytovani vystupni indikace chybného zob-
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razovani mista, které ma byt chranéno.

12. Systém podle naroku 9 nebo 10, dale obsahujici
zobrazovaci zarizeni aktudlni polohy pro zobrazovani aktu-
alni polohy pohybujiciho se objektu.

13. Systém sledovani pohybu obsahujici zobrazeni
nejméné jedné scény chranéného mista, detektor zmény inten-
zity pro zjistovani zmén v intenzité ve zobrazeni scény,
ktera mad byt chranéna, v case, a identifikator pohybujiciho
se objektu zavisly na vzddlenosti ke kamere pro identifiko-
vani zmény v intenzité odpovidajici nejméné jednomu predem
urcenému skuteé¢nému znaku scény, jako pohybujici se objekt,
pficemz vztah mezi predem uréenym skuteénym znakem a jeho
obrazem zavisi na vzdalenosti mezi pohybujicim se objektem

a kamerou.

14. Zpusob seznamovani se se scénou mista, které ma
byt chrénéno, vyznaceny tim, Ze se scéna, Kkterd mé byt
chranéna, sleduje béhem bezpohybového Gasového intervalu,
a mista ve scéné se chrakterizuji podle miry v nich zjiste-

ného pohybu.

15. Zpusob ndhrady kamery sledujici chranénou ob-
last, .vyznaceny tim, 2Ze se ukladéd prvni obraz chranéné
plochy =zachyceny prvni kamerou, prvni kamera se nahradi
druhou kamerou, provadi se porovnavani druhého obrazu chra-
néné plochy zachycené druhou kamerou s uloZenym prvnim ob-
razem chranéné plochy zachycenym prvni kamerou, a druhd ka-
mera se polohové vyridi do zakrytu podle vysledku srovnani.

16. Zpusob podle ndroku 15 vyznadeny tim, Ze prova-
déni porovnavani sestavd ze zvoleni dvou referencénich bodu
a prepinani mezi dvéma obrazy chranéné plochy a porovnavani
poloh dvou referenc¢nich bodl, tykajicich se prvniho obrazu
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chranéné plochy, s polohami dvou referenénich bodd tykaji-

cich se druhého obrazu chranéné oblasti.

17. Systém podle naroku 13 vyznadéeny tim, Ze uvedeny
nejméné jeden predem urceny skutecny znak obsahuje nejméné

jeden znak pohybujiciho se objektu.

18. Systém podle naroku 13 vyznaceny tim, Ze uvedeny
nejméné jeden predem urceny skuteény znak obsahuje nejméné
jeden znak pohybu pohybujiciho se objektu.

19. Systém podle naroku 17 vyznaceny tim, Ze uvedeny
nejméné jeden znak pohybujiciho se objektu obsahuje jeho
velikost.

20. Systém podle naroku 18 vyznaceny tim, Ze uvedeny
nejméné jeden znak pohybu obsahuje nejméné jeden z néasledu-
jicich znaka, zahrnujicich velikost rychlosti pohybu, smér

pohybu a vzdalenost urazenou Vv jednotlivém sméru.

21. Zpusob podle naroku 14, pri kterém se také voli
dast scény pro sledovani tak, Ze alespor jedna cCast scény

majici relativné velkou miru pohybu je vyloucCena.

.22. Systém detekce pohybu obsahujici Jjednotku pro
zachycovéni obrazu, prvni decimdtor uzpuisobeny pro zpraco-
vani prvni vodorovné &asti zachyceného obrazu na prvni roz-
lisovani, druhy decimadtor uzpusobeny pro zpracovani druhe
vodorovné ¢asti zachyceného obrazu, ktera je nad uvedenou
prvni &asti, na druhé rozlisovani, které je vyssi, neZ uve-
dené prvni rozlisSovani, a detektor pohybu uzpusobeny pro

zpracovavani decimované prvni a druhé vodorovné casti.

23. Systém detekce pohybu podle naroku 22 vyznaceny
tim, Ze se pouziji prvni a druhé kritérium pro detekci po-
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hybu v prvni a druhé vodorovné ¢asti, pridemZ prvni krité-
rium se 1iSi od druhého kritéria.

24. Systém detekce pohybu obsahujici jednotky pro
zachycovani obrazu uzpisobené pro poskytovani obrazu chra-
néného mista, zahrnujici obrazové prvky proménlivého jasu,
detektor pohybu citlivy na jas, ktery je citlivy v riznych
stupnich na pohyb v oblastech rozdilného jasu.

25. Systém podle naroku 24 vyznadeny tim, Ze detek-
tor pohybu citlivy na jas obsahuje zkreslovaci prostredek

Jasového rozsahu uzpuisobeny pro rozSirovani pasma hodnot
nizkého jasu a kompresi pésma hodnot vysokého jasu.

26. Systém detekce pohybu obsahujici zachycovaci
Jednotku obrazu, srovndvaci jednotku obrazu uzpisobenou pro
prijem po sobé zachycovanych obrazt, jejich porovnavani
a identifikovéni pohybu s proménlivou citlivosti, a jednot-
ku s proménlivou citlivosti, uzpisobenou pro dod¢asné snize-
mi citlivosti srovnavaci Jjednotky obrazu na identifikaci
pohybu, kdyz je vstup, udavajici po sobé nasledujici obra-
zy, které se podstatné 1isi v jejich celych plochéch, pri-
jimadn 2z jednotky pro srovnavani obrazu.

»27. Systém detekce pohybu s videozaznamenavanim, ob-
sahujici zachycovaci jednotku obrazu, uzpisobenou pro po- -
stupné zachycovéni obrazu scény, kterda ma& byt chranéna,

a srovnavaci jednotku obrazu, pfijimajici po sobé zachyco- .
vané obrazy a pokytujici rozdilovou mapu udavajici rozdily
po sobé zachycenych obrazli, a analyzator rozdilové mapy,
uzpusobeny pro identifikaci rozdilovych hodnot v rozdilové
mapé, které se odchyluji od rozdilovych hodnot v jejich

sousedstvi.

28. Systém detekce pohybu s videozaznamenavanim, ob-
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sahujici zachycovaci jednotkh obrazl uzpusobenou pro po-
stupné zachycovani obrazu scény, kterd ma byt chrénéna, za-
hrnujici slozky pozadi a slozky, které se méni v case, pri-
cemZ sloZky pozadi zahrnuji vysoce kontrastni oblasti poza-
di a nizko kontrastni oblasti pozadi, dale srovnavaci jed-
notku obrazi pro prijimdni a srovndvani po sobé zachycova-
nych obrazi, a detektor pohybu zavisly na kontrastu pozadi,
poskytujici vystupni wudévani pohybu s vyssi citlivosti
v plochdch nizkého kontrastu a nizsi citlivosti v plochéach
vysokého kontrastu.

29. Systém detekce pohybu podle naroku 9 vyznaceny
tim, Ze identifikdtor pohybujiciho se objektu je uzpusobeny
pro identifikaci skupiny obrazovych prvkua, ktereé maji kazdy
zménénou intenzitu, jako pohybujiciho se predmétu.

30. Systém detekce pohybu podle naroku 29 vyznaceny
tim, Ze skupina pfilehlych obrazovych prvku definuje plochu
a skupina prilehlych obrazovych prvki je identifikovana ja-
ko pohybujici se objekt, jestliZe plocha presahuje predenm
urdéenou minimdlni plochu.

31. Systém podle naroku 29 nebo 30 vyznaceny tim, 2ze
skupina prilehlych obrazovych prvki definuje plochu a sku-
pina obrazovych prvku je identifikovana jako pohybujici se
objekt, jestliZe plocha je mensi neZ predem urc¢end maximal-
ni plocha.

32. Systém detekce pohybu pro zjistovani pohybu ob-
jektu predem uréené velikosti, obsahujici pamét uzpusobenou
pro ukladdani zobrazeni scény zahrnujici vétsi pocéet bunék
scény, jejichZz velikost je podstatné mensi, neZ je predem
uréend velikost objektu, a detektor pohybu bunky scény uz=-
pusobeny pro detekci ¢asovych vychylek intenzity v bunce

scény.
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33. Systém podle ndroku 32 vyznaceny tim, Ze objekt

pfedem urcené velikosti je tvoren lidskou osobou.

34. Systém detekce pohybu obsahujici detektor mist-
niho pohybu, uzpUsobeny pro detekci vychylek intenzity ve
sledu zobrazeni scény, kterd ma byt chranéna, a pro posky-
tovani Udaja o detekci pohybu, a detektor celkového pohybu
uzpusobeny pro potlac¢eni udaju o detekci pohybu, kdyz je
identifikovan celkovy pohyb.

35. Systém detekce pohybu podle naroku 34 vyznacCeny
tim, Ze detektor celkového pohybu obsahuje detektor vychyl-
ky celkové intenzity, uzplsobeny pro identifikaci vychylek
intenzity v oblasti presahujici predem urcéeny prah.

36. Systém detekce pohybu podle naroku 34 vyznaceny
tim, Ze detektor mistniho pohybu zahrnuje identifikator po-
hybujiciho se objektu, uzplisobeny pro identifikaci skupiny
prilehlych vychylek intenzity jako pohybujicich se objektq,
a pricéemZ uvedeny detektor celkového pohybu Jje uzpusobeny
pro identifikaci celkového pohybu poc¢itanim poctu pohybuji-
cich se objektu.

37. Systém detekce pohybu obsahujici detektor
vychylky intenzity uzpusobeny pro detekci vychylek intenzi-
ty v obrazu chranéné scény, zachyceném kamerou, a vstupni
ustroji kamery uzplsobené pro prijimani vstupu tykajiciho
se geometrie kamery, a prevodni prostredek souradnic real-
ného svéta uzplsobeny pro poskytovani prevedenych signalu,
obsahujicich prevody zjisténych vychylek intenzity do sou-
radnic redlného svéta.

38. Systém podle naroku 37 vyznaceny tim, Ze vstup
tykajici se geometrie kamery zahrnuje vzdalenost opticke
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osy kamery od zeme, jejie ohniskovou vzdalenost, velikost
jeji matice, a uhel naklonéni optické osy vzhledem k vodo-

rovné roviné.

39. Systém podle naroku 37 nebo 38 vyznac¢eny tim, Ze
ddle obsahuje rozlisovaci prostredek objektd uzpusobeny pro
identifikaci pohybujicich se objekta a pro rozlisovani mezi
pfilehlymi pohybujicimi se objekty na zakladé vzdalenosti

mezi nimi v redlném svété.

40. Systém podle naroku 39 vyznaéeny tim, Ze rozli-
Sovaci prostredek objektl je uzpisobeny pro rozlisovani me-
zi pohybujicimi se objekty, které jsou prilehlé v cCase, na

zédkladé vzdalenosti mezi nimi v redlném svéteé.

41. Systém podle naroku 39 nebo 40 vyznaéeny tim, Ze
rozlisovaci prostfedek objektu je uzplisobeny pro rozlisova-
ni mezi pohybujicimi se objekty, které Jjsou prilehlé
v prostoru, na zdkladé vzdalenosti mezi nimi v redlném své-
té.

42, Systém podle naroku 37 vyznaceny tim, Ze dale
obsahuje vystupni generdtor pohybu objektu uzpusobeny pro
vytvareni vystupu vztahujiciho se k souradnicim objektu
v redlném sveété.

43. Systém podle naroku 42 vyznaceny tim, Ze vystup-
ni generdtor pohybu objektu je také uzpusobeny pro vytvare-
ni vystupu vztahujiciho se k velikosti objektu v souradni-
cich v redlném svété.

44. Systém podle naroku 42 vyznaceny tim, 2e dale
obsahuje ridici signaly pro prijem poplachu z vystupniho
generatoru pohybu objektu.
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45. Systém detekce pohybu obsahujici detektor pohybu
uzplsobeny pro detekci pohybu porovnavanim prilehlych obra-
zd ve sledu obrazi scény, kterd ma byt chranéna, a vystupni
generdtor podstatného pohybu uzplisobeny pro identifikaci
pohybu po alespon predem urc¢ené vzdalenosti v redlném svété
Vv predem urc¢eném c¢asovém udobi.

46. Systém detekce pohybu obsahujici detektor pohybu
uzpusobeny pro detekci pripada pohybu porovnadvanim prileh-
lych obrazi ve sledu obrazu scény, Kkterd mid byt chranéna,
a pamét drdhy pro ukladadni informace vztahujici se ke pred
tim se vyskytnuvsim drahdm a uzpusobenou pro prirazovani
pripadi dal$iho pohybu podél aktudlné uloZené drahy k aktu-
alné ulozZené draze, pricemZ drahy se ukladaji v paméti drah
dostate¢né dlouho tak, aby umoZnily priradit zjistované
pripady pretrzitého pohybu k aktudlné ukladanym draham.

47. Systém podle naroku 46 vyznadeny tim, Ze zjisto-
vané pripady pretrZitého pohybu zahrnuji pripady skuteéné
pretrzitého pohybu.

48. Systém podle naroku 46 nebo 47 vyznaceny tim, Ze
zjistované pripady pretrzitého pohybu zahrnuji pripady ply-
nulého pohybu s nizkym kontrastem, ktery je zjistovan pouze

pretrzite.

49. Systém podle ndroku 11 vyznaceny tim, Ze analy-
zator chybného zobrazovani je uzplsobeny pro detekci pripa-
di celkového nizkého kontrastu.

50. Systém podle naroku 49 vyznaceny tim, Ze analy-
zdtor chybného zobrazovdni je uzplsobeny pro detekci sireni

pohybu po predem urcené cCasové udobi.

51. Systém podle ndroku 50 vyznaceny tim, Ze sSireni
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pohybu obsahuje nadmérny pocCet pohybujicich se objektu.

52. Systém podle naroku 50 vyznaéeny tim, Ze $ifeni
pohybu obsahuje plochu v pohybu, JjejiZ velikost presahuje

predem urcenou velikost.

53. Zpusob podle naroku 15 vyznaceny tim, Ze se pri
provadéni porovnavani vyznacuje alespon jedno misto chréné-
né plochy a porovnavd se ¢ast chranéné plochy odpovidajici
uvedenému nejméné jednomu mistu v uvédenYch dvou obrazech

54. Systém detekce pohybu obsahujici detektor pohy-
bujiciho se objektu, uzplsobeny pro zpracovavani obrazu
scény tak, aby zjistoval pripad pohybu pri pouziti aktudlni
definice pohybu a generator definice pohybu, uzpuasobeny pro
vytvafeni aktualni definice pohybu podle vnéjsiho vstupu.

55. Systém detekce pohybu obsahujici detektor pohy-
bujiciho se objektu, uzplsobeny pro zpracovavani obrazu
scény tak, aby zjistoval pripad pohybu pri pouziti aktudlni
definice pohybu a generator &asové zavislé definice pohybu,
uzplisobeny pro vytvareni casové zavislé aktudlni definice
pohybu.

. 56. Systém detekce pohybu podle naroku 54 vyznaceny
tim, Ze generator definice pohybu obsahuje generator casoveé
zavislé definice pohybu, uzplsobeny pro vytvareni aktudlni
definice pohybu, kterda je zavislad jak na <case, tak i na

vnéjsim vstupu.

57. Zpusob podle naroku 14 nebo 21 vyznaCeny tim, Ze
sledovani obsahuje po¢itadni zmén intenzity v kazdé z vétsi-
ho poé&tu poloh ve scéné, kterd ma byt chranéna, béhem caso-
vého intervalu bez vetfelcui, priéemZ zmény intenzity po vi-
ce neZ jeden prah jsou poc¢itany samostatné.
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58. Zpusob podle naroku 57 vyznaCeny tim, Ze se dale
voli prah obsahujici minimdlni zménu intenzity definujici

vyskyty pohybu.
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