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» WP1: Framework establishment and maintenance
- Sesion 1

® WP2: Video object segmentation
- Sesién 2

» WP3: People and events modelling and detection
- Sesiones 3y 5

® WP4: Video object tracking
- Sesion 4

® WP5: Integration, orchestration and exploration

» WPG: Testing and evaluation, and dissemination

W
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® 10:15 Sesidn 1: Infraestructura
® 11:00 Sesidn 2: Segmentacion
- Segregacion frente-fondo en entornos multimodales
- Segmentacién con camaras PTZ
® 11:30 Sesidn 3: Deteccion de personas
- Deteccion de personas en tiempo real
- Segmentacion persona-fondo
® 12:00 Pausa
® 12:15 Sesidn 4: Seguimiento
- Seguimiento de objetos a largo plazo
- Seguimiento basado en atencion visual
® 12:45 Sesion 5: Deteccion de eventos
- Actividades e interacciones de personas
- Deteccion de regiones estaticas: robo y abandono
- Deteccion de anomalias
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Sesion 1: INFRAESTRUCTURA

JesUs Bescos y Carlos Sanchez
j.bescos@uam.es .carlos.sanchezb@estudiante.uam.es
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Infraestructura N Infraestructura
de captura de proceso
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Infraestructura de captura W

Céamaras fijas
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Camaras PTZ
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Equipamiento
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Arquitectura software(DiVA)
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Sesion 2: Segmentacion
Segregacion frente-fondo en entornos multimodales.

Alejandro Blanco Carrasco
Marcos Escudero-Vifiolo
{Alejandro.blancoc,Marcos.Escudero}@uam.es
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Modelando fondo en entornos dinamicos VRJ

¢Qué es la sustraccién de fondo?
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¢Qué es la sustraccién de fondo?
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Modelando fondo en entornos dinamicos ViIJ

Modelo O

Modelo 2
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Modelando fondo en entornos dindmicos VFRJ

Principales problemas
Ruido en bordes / vibracion

Frame:1 Cenfianza Mejor Modelo

o~

Confianza
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Modelando fondo en entornos dinamicos VRJ

Principales problemas
Sombras

Modelo Dentro del Cono

Distancia Euclidea Distancia Modificada Distancia Combinada
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Modelando fondo en entornos dindmicos VRJ
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Modelando fondo en entornos dinamicos VRJ
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Modelando fondo en entornos dindmicos VRJ

Interfaz

Factor k Namero de capas 1

(por pixel / por capa) i i X 1

..] - Decide el grado de multi-modalidad soportado 1

- Define la maxima y minima permisividad del sistema | - Almacena cambios temporales del fondo 1

- La permisividad controla los procesos de
actualizacion

File Setfing:  Help

Cant Max = 2 * Conf. My
Mewnm Corimee 0 &
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Camara
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e e e e e e e e L ]
| Factor shift 1
—— e —————— ) . . |
I Confianza maxima y minima I - Define el vecindario . o ]
| permitidas por el sistema : | Mas alto :)) mayor rot;us;elz al l;wdo ya Itas.wbrlacmnes !
I (por pixel / por capa) L incremento del coste computacional !

Altura del tronco de cono
(en porcentaje del médulo del pixel )

|
I - Inhibe la actualizacién 1
| - Decide el frente 1
| - Ordena el proceso de eliminacion de capas |
| | - Define el espacio de correccién de la distancia
| - Implica el grado de robustez a sombras y reflejos

- Define el mejor fondo

[ -_—— e g = e
Mas alto ©> mayor robustez
- mas frente absorbido
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Sesién 2: SEGMENTACION
Segmentacién con camaras PTZ

Alberto Palero Aimazan
alberto.palero@uam.es
JesUs Bescos Cano
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segmentacion frente-fondo
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Sesion 3: DETECCION DE PERSONAS

Patricia Marin
Ricardo Sanchez
Alvaro Garcia
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» Deteccion personas

1. Definir/entrenar modelo persona
2. Deteccion de objetos

3. Calsificacién objetos (persona/no persona)

Input

m Object Detection H\Feriﬂcatiam‘{:lassiﬁca!ion ’—‘Dacisinn

Arquitectura deteccion de personas
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» Deteccion/Extraccion objetos
- Segmentacion

- Busqueda exahustiva
» Modelo persona
- Apariencia

- Movimiento

- Combinacion

Motion patterns

Ghost representation
12774 X
uluull“ "f:.

(e)
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Ellipse fitting  Silhouette matching

Deteccion de personas
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Deteccion de personas
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Deteccion de personas
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® Objetivo: Ninguna persona (o parte del cuerpo) es
clasificada como fondo

® Aplicaciones:
- Pre/Post-procesado:
= Deteccion de personas
= Tracking
= Segmentacion
- Estimacion densidad de personas
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Algoritmo original [3]

Segmentacién DEBP-P

- Binarizacién and Post-procesado
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Sesion 4: SEGUIMIENTO
Seguimiento de objetos a largo plazo

Jorge Sanjuan Garcia
Rafael Martin Nieto
{jorge.sanjuan, rafael.martinn}@uam.es

[m = - ,e nt w Video Processing

UNIVERSIDAD AUTONONA V and Understanding
DE VADRD '

“’« ™ Lab

. . . Video Processing and Understanding Lab
Universidad Auténoma de Madrid ‘ 0 . i .
E28049 Madrid (SPAIN) e Grupo de Tratamiento € Interpretacion de Video

LAY -
UNVERIDAD. AJTONOA Introduccion W

DE MADR!

® VVideo Object Tracking
- Localizar un objeto a lo largo del tiempo usando una camara (o varias)
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Introduccion wJ

® VVideo Object Tracking
- Localizar un objeto a lo largo del tiempo usando una camara (o varias)
- Aplicaciones:
= Seguridad y vigilancia
= Control de tréfico
= Edicion de video

- Problemas:
= Movimientos complejos
= Cambios de iluminacién
* Local y global
= Ruido
= QOclusiones
= Cambios de escala
= Objetos similares
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® Originalmente disefiado para seguimiento de profesores durante
una clase
- Ejecucion en tiempo real
- Seguimiento a largo plazo (long-term)
- Mono objetivo
- Capacidad de recuperar el objeto (persona)
= En caso de salir y entrar en la escena
® Técnica utilizada:
- Seguimiento basado en puntos (KLT)
- Refinamiento de la posicién mediante bisqueda de color (Mean Shift)
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Seguimiento de objetos a largo plazo

Demo
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Sesion 4: SEGUIMIENTO
Seguimiento basado en atencién visual
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® VVideo-seguimiento

- Determinar automaticamente la trayectoria de objetos en movimiento a lo
largo de las imagenes (cuadros) de una secuencia de video.

- Asociar objetos identificados en una imagen con objetos identificados en
imagenes previas.
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Introduccién wJ
® Video-seguimiento

- Objetos = blobs mp Segmentacion frente / fondo.

- Blob:
= Geometria: area, centroide, ancho, alto.
= Imagen original.
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® VVideo-seguimiento basado en atencion visual

- Encontrar caracteristicas visuales distintivas (puntos de atencion de foco)
que ayuden a asociar blobs entre distintas imagenes.

j.: caracteristicas de orientacion (bordes)
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® Atencion visual basada en prominencia (saliency)

- Obtener una imagen de prominencia que indica la prominencia visual de
cada pixel de una imagen de entrada.

Imagen de entrada Imagen de prominencia

Imagenes extraidas de “A Model of Saliency-Based Visual Attention for Rapid Scene Analysis®, Itti, Koch, Niebur, PAMI 98
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® Atencién visual basada en prominencia

- Secuencia de Puntos de Atencién de Foco: &
= (1) PAF B Pixel de mayor prominencia.
92

= (2) Inhibicion local de prominencia
alrededor de PAF actual.

= (3) Ira (1) hasta nimero maximo de PAFs
0 prominencia por debajo de umbral.

Imagen de entrada

Imagenes extraidas de “A Model of Saliency-Based Visual Attention for Rapid Scene Analysis®, Itti, Koch, Niebur, PAMI 98
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Atencion Visual
® Atencion visual basada en prominencia

Itti, Koch, Niebur, PAMI 98.

Input image

- “A Model of Saliency-Based Visual Attention for Rapid Scene Analysis”,

Linear filtering

" intensity

_—Orientations

Cent and norr )
- . Feature maps ——
E I'(12 maps) (6 maps)él (24 maps) = |
( Across-scale combinations and normalizati ]
- I ——- Conspicuity _~ I — maps — I -
Saliency map __— !  —
of return
Attended location
Imagenes extraidas de “A Model of Saliency-Based Visual Attention for Rapid Scene Analysis”, Itti, Koch, Niebur, PAMI 98
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® Atencidn visual basada en prominencia

Itti, Koch, Niebur, PAMI 98.

- Andlisis multiescala mp Piramides
Gaussianas independientes para
cada modalidad visual (color,
intensidad, orientaciones)

Atencioén Visual

- “A Model of Saliency-Based Visual Attention for Rapid Scene Analysis”,

Input image

Linear filtering

I
[_ " —intensity _—Orientations
1 and norr
Feature maps -
(12maps) (8 maps) — (24 maps) —
( Across-scale combinations and normalizati

- I ——- Conspicuity _~ I - maps —

Saliency map __— ! —
of return
Attended location
Imagenes extraidas de “A Model of Saliency-Based Visual Attention for Rapid Scene Analysis”, Itti, Koch, Niebur, PAMI 98
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® Atencion visual basada en prominencia

- “A Model of Saliency-Based Visual Attention for Rapid Scene Analysis”,
Itti, Koch, Niebur, PAMI 98.

- Andlisis multiescala msp Piramides
Gaussianas independientes para
cada modalidad visual (color, = —
intensidad, orientaciones) e e =

- Deteccion de bordes mp '

[ Cent d and normali )
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( Across-scale combinations and nor i )
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of return
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Imagenes extraidas de “A Model of Saliency-Based Visual Attention for Rapid Scene Analysis®, Itti, Koch, Niebur, PAMI 98
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® Atencion visual basada en prominencia

- “A Model of Saliency-Based Visual Attention for Rapid Scene Analysis”,
Itti, Koch, Niebur, PAMI 98.
- Andlisis multiescala mp Pirdmides i image
Gaussianas independientes para i g ]
cada modalidad visual (color, :
. . . . — I " intensity _~orientations
intensidad, orientaciones) = — == o oo
- i = = =1
Deteccion de bordes Q T e ]
Diferencias centro-periferia. e P o
- Fusion de bordes de diferentes ~ —f2mes) Cows | Cimeen
escalas en cada modalidad visual | "o e onpemsmanomataion )
m) mapas de visibilidad = |
L
(conspicuity maps). S —
Winner-take-al__) of retu-m

Attended location
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® Atencion visual basada en prominencia
- Mapas de visibilidad = mapas de prominencia para cada modalidad visual.

Color Intensidad Orientaciones

Imagenes extraidas de “A Model of Saliency-Based Visual Attention for Rapid Scene Analysis®, Itti, Koch, Niebur, PAMI 98
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® Atencion visual basada en prominencia
- Imagen de prominencia generada promediando mapas de visibilidad.

'h..%

Intensidad Orientaciones

Imagen de prominencia

Imagenes extraidas de “A Model of Saliency-Based Visual Attention for Rapid Scene Analysis®, Itti, Koch, Niebur, PAMI 98
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SV - Atencién Visual WU

® Atencion visual basada en prominencia
- Canales de color e intensidad son procesados independientemente.
- Problema mp Percepcion de intensidad y color no esta desacoplada.
- Ejemplo: igual color (Matiz, Saturacion), diferente intensidad (Luminosidad)

Alta diferencia perceptual Baja diferencia perceptual

(0,255,128) (85,255,128) (0,255,25) (85,255,25)

- Misma prominencia de color elevada en la frontera entre ambas regiones.

TEC2011-25995 EventVideo (2012-2014) 13/24 Seguimiento basado en atencién visual
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® Atencion visual basada en prominencia
- Canales de color e intensidad son procesados independientemente.
- Problema mp Percepcion de intensidad y color no esta desacoplada.

- Sistema de seguimiento focaliza erréneamente en caracteristicas visuales
no distintivas visualmente, aunque tengan elevada prominencia de color.

- Negativo para video-vigilancia ®# objetos oscuros, escenarios
pobremente iluminados...

- Solucion mp Procesar color e intensidad conjuntamente.
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® Espacio perceptual conjunto de color e intensidad
- Modelo tedrico bio-inspirado propuesto por Izmailov y Sokolov (1991) en el
ambito de la Psicofisica.
- Definido experimentalmente a partir de diferencias de color observadas por
sujetos humanos y analisis de escalado multidimensional.
- Espacio métrico de color:
= Espacio cromatico 3D (X1, X3, X3)
= Espacio acromatico 2D (Y7, Y,)
= Diferencia cromatica entre dos puntos 3D - ACij
= Diferencia acromética entre dos puntos 2D ‘ AW;;

- Diferencia perceptual conjunta entre dos colores mip AS; i

[ (as)" = (acy)” + Xix](awyy)* ]
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® Espacio perceptual conjunto de color e intensidad

- Modelo tedrico bio-inspirado propuesto por Izmailov y Sokolov (1991) en el
ambito de la Psicofisica.

- Definido experimentalmente a partir de diferencias de color observadas por
sujetos humanos y analisis de escalado multidimensional.

- Espacio métrico de color:
= Espacio cromatico 3D (X1, X3, X3)
= Espacio acromatico 2D (Y7, Y,)
= Diferencia cromatica entre dos puntos 3D - ACij
= Diferencia acromética entre dos puntos 2D ‘ AW;;

- Diferencia perceptual conjunta entre dos colores mip AS; i

» Modelo computacional para modelo teorico de Izmailov y Sokolov
- Mapeo analitico desde el espacio RGB al espacio (X3, X, X3, Y1, ¥2).
- Modelo perceptual de Izmailov y Sokolov aplicable a imagenes de color.

TEC2011-25995 EventVideo (2012-2014) 16/24 Seguimiento basado en atencién visual
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Solucién Propuesta

® Adaptacion del modelo de atencion visual basado en prominencia
- Procesamiento conjunto de color e intensidad.
- Aplicaciéon de modelo computacional propuesto a imagenes RGB.
- Diferencias perceptuales con modelo de Izmailov y Sokolov.
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|
Linear filtering
.
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= (12maps) (6 maps) —

(24 maps) = f

Across-scale combinations and normalization
I

—— Conspicuity __— ! — maps - —
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Saliency map __—— =
|

Winner-take-all

Inhibition
of return

Attended location

Input image —
I
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iter-surround differences and

Feature maps —_—
maps) (6 maps) ";I
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® Adaptacion del modelo de atencion visual basado en prominencia
- Orientaciones con detector de Sobel en lugar de banco de filtros de Gabor

(4 filtros).
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Linear combinations
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|
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Solucién Propuesta W

® Adaptacién del modelo de atencion visual basado en prominencia

- Menos mapas de caracteristicas: 42 mp 12.

Inputimage - e

|
Linear filtering

Inputimage
I
Linear filtering

__—orientations —
(Sobel) ~—

Feature

- (12maps) (6 maps)

Center-surround differences and normalization

Across-scale combinations and normalization

T

Saliency map _—
|
i
Winner-take-all Innipition

Attended location

- l_,. Conspicuity _————— maps — ,_—'—- Canspicuity maps o

Linear combinations

Saliency map _— 1l
]
Inntin
Winner-take-all of retum,

Attended location
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® Adaptacién del modelo de atencion visual basado en prominencia

- Mapa de visibilidad (prominencia) conjunto color / intensidad.

Inputimage - e

|
Linear filtering

Input image __—

I
Linear filtering

_ __— orientati
(Sobel)

[ Center-surround differences and
I

—  Feature maps

Linear combinations
. 1
Saliency map __——

=
imhbtion
Winner-take-all of retum

Attended location

(6 maps) (6 maps)
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® Esquema simple de seguimiento de blobs
- Lista de blobs previos seguidos durante las ultimas N iméagenes (gj.: N=25).

- Para cada nuevo blob:

= Centrar ventanas en los principales PAFs dentro del blob (excluir
borde del blob).

= Reconocimiento de bloques (Suma de Diferencias Absolutas) entre ventanas
de PAFs y cada blob previo.

= Promediar SDAs para cada blob previo.
- Ordenar emparejamientos (nuevo blob, blob previo) en orden ascendente
de SDA promedio.
- Establecer asociaciones (nuevo blob, blob previo) recorriendo la lista
ordenada desde su cabeza.

- Nuevos blobs con SDA promedio minimo por encima de umbral etiquetados
€omo nuevos objetos.

TEC2011-25995 EventVideo (2012-2014) 21/24 Seguimiento basado en atencién visual
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® Rendimiento para diferentes modelos de atencion visual

ALEAT ALEAT

O us

@ WLS_UP, HZ
0 . WLS_(KWN, HARRIS, SOREL

Propuesto 0
\ JEDT, ESALIENCY, HYBRID, 1KN

1-ATA
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Resultados Experimentales

® Rendimiento para diferentes algoritmos de video-seguimiento

06
055
05
045
04

035

1-ATA

025
02

015

CAMSHit

03 4

Propuesto
o1

005

0 g lptimum___

0

01

0z 03 04
1-MOTA

0s 06
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Resultados Experimentales

& Experimentos con el conjunto de datos PETS 2006
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Strategies for Object Segmentation, Detection and Tracking in Complex
Environments for Event Detection in Video Surveillance and Monitoring
TEC2011-25995 EventVideo (2012-2014)

Sesion 5: DETECCION DE EVENTOS
Actividades e interacciones de
personas

Juan Carlos San Miguel José M. Martinez
juancarlos.sanmiguel@uam.es  josem.martinez@uam.es
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1
. . . Video Processing and Understanding Lab
Universidad Auténoma de madrid ‘ i l b 5 i .
E28049 Madrid (SPAIN) e Grupo de Tratamiento € Interpretacion de Video

Introduccion Wl

® Interacciones y actividades de personas
- Interaccién: accion realizada por dos personas o entre persona y objeto
- Actividad: accién realizada por una persona

» Entorno controlado
- Conocimiento a priori de objetos, eventos, contexto espacial, ...

KTH dataset HERMES dataset
Ml Wl

TEC2011-25995 EventVideo (2012-2014) 2/13 Actividades e interacciones de personas.
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® Limitaciones actuales de la deteccion de actividades e
interacciones

- Se suelen usar secuencias de prueba con una Unica persona

= Evitando los efectos causados por la presencia de otras personas u objetos
- Se asume que los datos de analisis son completos y fiables

= Evitando los efectos de oclusiones, fallos (intermitentes) de los algoritmos, ...
- Se asume aprendizaje de modelos sobre grandes bases de datos

= Exigiendo grandes bases de datos de entrenamiento, capacidad de proceso,

= Creando modelos sobreentrenados y no pudiendo detectar acciones no
presentes en los datos de entrenamiento

- No existe un marco de referencia global para modelar el contexto
= Impidiendo la aplicacion en entornos distintos al de entrenamiento
- No permiten deteccion en tiempo real
= Aproximaciones de alta complejidad

TEC2011-25995 EventVideo (2012-2014) 3/13 Actividades e interacciones de personas
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® Utilizacién de un modelo para la representacion formal del
contexto
- Incorporando los diferentes tipos de contexto
- Mejora la tasa de deteccion

- Permite que los algoritmos se adapten al contexto
= Frente a soluciones ad-hoc para cada contexto

» Utilizacidn de un modelo de eventos hibrido (deterministico y
probabilistico)
- D: modelado de eventos semantico
= Evita los datos de entrenamiento
- P: modelado de eventos Bayesiano
= Elimina la incertidumbre tras el analisis basado en el modelo deterministico

TEC2011-25995 EventVideo (2012-2014) 4/13 Actividades e interacciones de personas
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[i]

®» Contexto espacial ® Contexto de objetos

3
-

5}
Objectos (Blobs) Objctos (Bounding Boxes)

X —
Categorias de objectos ‘ Mesa
1 Obj\ContextObject\FixedObject\Door Persona auxiliar

2 Obj\ContextObject\FixedObject\ProjectionA

3 Obj\ContextObject\FixedObject\Blackboard
4 Obj\ContextObject\MovableObject\Table

5 Obj\ContextObject\FixedObject\Table
®» Contexto de eventos

- Eventos mutuamente Relacion de tamafio

exclusivos ‘

- Orden en la ocurrencia de Umbrales para deteccion
eventos de agrupamiento
TEC2011-25995 EventVideo (2012-2014) 5/13 Actividades e interacciones de personas
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Anotaciones Video

® Sistema de analisis 2D en tiempo real

- Segmentacion frente-fondo Segmentacion
frente-fondo

- Seguimiento de blobs
= Regiones conexas de frente
v

- Clasificacion persona-objeto <>
Clasificacion
persona-objeto

v

A

- Deteccion de eventos Ontologie
de dominio)

= Basada en caracteristicas extraidas de
objetos de frente y contextuales
= Modelos de eventos
» utilizando informacion contextual Cara"t's“cas
- Ontologia de dominio Informacion B Deteccion de
= A partir de modelos de contexto contextual eventos
= Anotacién para cada entorno v

+ Escenario, objetos, eventos, ... Eventos

® para adaptarse a diversos entornos

TEC2011-25995 EventVideo (2012-2014) 6/13 Actividades e interacciones de personas




weswaeom  Modelo para la deteccion de eventos VWU

® Deteccion de eventos
- Datos de entrada: Blobs y sus caracteristicas y objetos contextuales
- Tipos de eventos modelados y modelos:

Interacciones persona- Actividades de personas Estado

objeto/persona (presencia, conteo, ...)
(andar, levantar la mano, ...)

- Condiciones (C) entre Evolucién t | - Maquina _dg Estados
caracteristicas de blobs y | Y uc&on emptora} ty Finitos (Finite State
rmims samiEa e s relaciones de caracteristicas Machine)

-Combinacién Bayesiana (espaciales) de blobs tipo | _ Media temporal para filtrar
[Pl esplreos

GetObject : T ==
+C1: Blob appears now (‘ : ),

«C2: Blob belongs to background
«C3: Blob classified as object L T -
«C4: There is an associated cont. object :

«C5: A person is doing the action =
+C6: Distance person-object less than th Legs Mass F - person exists in the last
center N frames

TEC2011-25995 EventVideo (2012-2014) 7/13 Actividades e interacciones de personas
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® Interacciones persona-objeto
(dejar, coger, abrir puerta, usar,...)

® Interacciones persona-persona
(darse la mano, conversacion,...

® Actividades (andar, levantar la :-Iu'
- gAY

Unlock door (unsuccess) Unlock doof {success)

Unatiended baggage Handshake

¥ g

s Lypring e 1ebephane

Exarmples of thi svards propassd in the LIFIS datasat

Hand Up
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Resultados del estado del arte W

® ICPR-HARL 2012 challenge

® 828 acciones in total
- D1-depth+color (461)
- D2-color (367)
® 70 participants
(only 4 submitted results)

MNr. Team Dataset Recall Precision F-Scor

49 ADSC-NUS-UIUC D1 074 041 053
59 TATA-ISI D1 0.08 0417 011

13 VPULABUAM D2 036 066 046
51 IACAS D2 030 046 036

- VPULab unico en tiempo real

Wirybuard Lyping

Exarmples of thi svards propassd in the LIFIS datasat

TEC2011-25995 EventVideo (2012-2014) 9/13 Actividades e interacciones de personas
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FG mask

]

! \ o | g ] . |' T :'
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Frame:1 FG mask

a2

Shadow Map Blob Tracking People Detection

Group Detection FeatureExtraction  Event Detection

TEC2011-25995 EventVideo (2012-2014) 11/13 Actividades e interacciones de personas
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Frame:1 Background FG mask

9 AN
Blob Tracking FeatureExtraction

o
(S S

People Detection

|

EVENT.(

WALKING
EVENT_HANDUP

EVENT_COUNTER (0)
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Strategies for Object Segmentation, Detection and Tracking in Complex
Environments for Event Detection in Video Surveillance and Monitoring
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Sesion 5: Deteccidn de eventos
Deteccidon de regiones estaticas: robo y
abandono

Diego Ortego Hernandez, Carlos Sanchez Bueno, Juan Carlos San Miguel Avedillo

{diego.ortego, carlos.sanchezb, juancarlos.sanmiguel}@uam.es
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® Motivacién y objetivo
- La deteccion de objetos estaticos (SFO) en tareas de video-vigilancia es
una etapa importante en diversas aplicaciones...

- SFO: Todo objeto o persona que habiendo estado en movimiento,
permanece inmavil durante un cierto tiempo.

- Motivacién — Bajo rendimiento en entornos concurridos
- Objetivo — Mejora estado del arte

Abandono Robo Estacionamiento ilegal

TEC2011-25995 EventVideo (2012-2014) 2/8 Deteccion de regiones estaticas
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k |dea base

- Etapa sustraccion de fondo (BGS):
= Imagenes — Frente (FG) y fondo (BG)

- Deteccion estatica (SD):
= FG — Mascara estatica (aplicacion de reglas)

Imagen FG BG )

Iméagenes

BGS
[
SD

Méscara
estatica

Méscara estatica

TEC2011-25995 EventVideo (2012-2014) 3/8 Deteccion de regiones estaticas
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® Limitaciones
- Zonas elevado movimiento A
- Sombras y cambios de iluminacion B
- Inicializacion de BG €

TEC2011-25995 EventVideo (2012-2014) 4/8
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Algoritmo desarrollado W

® Esquema multi-caracteristica
- Robustez a problematica — Distinta informacién
= Frente + Movimiento + Estructura
= Combinacion y umbralizado

Imagen

Stationary History Mascara estatica
Image

HI:
History Images

é

TEC2011-25995 EventVideo (2012-2014) 5/8 Deteccion de regiones estaticas
UNIVERSIDAD_AUTONONA Algorltmo - Innovaciones

® Deteccion de NO MOVIMIENTO en zonas en oclusion

Imagen Motion History Image

Imagen - BG - Structural Similarity

r

Region Foreground
History Image History Image

RO]O ) —lgual  Azul (|) — Distinto ﬂ
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Imagen + Deteccion Mascara estatica

- Parémetros
= Configuracion ptima
- Tiempo de alarma
= Tiempo para considerar un objeto como estatico

wJ
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Strategies for Object Segmentation, Detection and Tracking in Complex
Environments for Event Detection in Video Surveillance and Monitoring
TEC2011-25995 EventVideo (2012-2014)

Sesion 5: DETECCION DE EVENTOS
Deteccion de Anomalias

Ana Huélamo Vallejo
Luis Caro Campos

ana.huelamo@uam.es
luis.caro@uam.es
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Video Processing and Understanding Lab

Lab
Universidad Auténoma de madid Grupo de Tratamiento € Interpretacion de Video

E28049 Madrid (SPAIN)
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® Deteccion de movimientos anomalos

TEC2011-25995 EventVideo (2012-2014) 2/7 Deteccion Anomalias
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® Deteccion de Anomalias
- Localizar movimiento que resulte anémalo respecto al movimiento normal
- Aplicaciones:
= Seguridad y vigilancia
= Control de trafico (anomalias = infracciones)

- Problemas:
= La anomalia puede no ser de interés
= El algoritmo sélo es capaz de alertar que ha ocurrido movimiento anémalo
= Solo aplicable a escenarios donde el movimiento normal sigue unos patrones
= La deteccion depende de las caracteristicas/atributos extraidos

TEC2011-25995 EventVideo (2012-2014) 3/7 Deteccion Anomalias
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® Anomalias en funcién de tamafio y velocidad de objetos en
movimiento
- Es posible detectar las siguientes anomalias:
= Movimiento de objetos de tamafio inusual (j: muy grandes)
= Movimiento de objetos normales a velocidades inusuales (muy lentos)
= Movimiento de cualquier objeto en zonas inusuales o prohibidas

- El objetivo es descartar todo el movimiento normal

Técnica utilizada:

- Se crea una “imagen de comportamiento” para cada escena que representa
el movimiento normal a partir del tamafio (explicito) y la velocidad (implicita)
de los objetos en movimiento

- El movimiento que no encaje en este modelo, se considera anomalia

[1] P. M. Jodoin, V. Saligrama, and J. Konrad, “Behavior Subtraction,” Image Processing, IEEE
Transactions on, vol. 21, no. 9, pp. 4244-4255, 2012.
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