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АДАПТИВНАЯ СИСТЕМА ТЕХНИЧЕСКОГО
ЗРЕНИЯ ДЛЯ ОБНАРУЖЕНИЯ ПОДВИЖНЫХ
ОБЪЕКТОВ

Рассмотрена проблема создания адаптивной системы тех-
нического зрения для обнаружения подвижных объектов на
сложном фоне. Предложена математическая модель про-
цесса обработки видеоинформации в таких системах в тер-
минах теории массового обслуживания. Описаны характе-
ристики системы, определяющие ее оптимальность; выбран
критерий оценки оптимальности системы. Разработаны ме-
тоды решения задач адаптации систем технического зрения
к изменяющимся условиям работы. Приведены результаты
испытаний системы.

Adaptive Visual Robot System to Detect Mobile Objects / Yu.V. Ko-
pylov // Vestnik MGTU. Priborostroenie. 2001. No. 1. P. 100–111.

A problem of creating the adaptive visual robot system to detect mobile
objects at the elaborate background is considered. A mathematical model
in terms of mass-service theory for video data processing in such systems is
suggested. The system characteristics determining its optimal performance
are described; the criterion to evaluate the system optimal performance is
selected. Methods of solving problems of adaptation of the visual robot
system to varying conditions of its operation are developed. System test
results are given. Refs.12. Figs.4.
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