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Rozpoznavani struktury kfizovatky z verejné dostupnych zdroji (map)
Tomas Pasek'

1 Uvod

Rozpoznavani struktury kiizovatky ze satelitnich snimkti mtize byt pouzito pro simulaci
dopravni sité, ve které je potieba pro kazdou kiizovatku definovat jeji vlastnosti. Za vlastnosti
kfizovatky povazujeme ramena kiizovatky, pro néz pak ur¢ujeme pocet vstupnich (fadicich)
pruhd, jejich typt (odbocovaci, pfimy nebo jejich kombinace), pocet vystupnich pruhti a
orientaci ramena vuéi stfedu ktizovatky. Pro detekci vlastnosti kiizovatky pouzijeme
algoritmy rozpoznavani obrazu.

2 Detekce vlastnosti krizovatky

Kiizovatku mtizeme strukturované zapsat pomoci dekompozicniho stromu, jehoZz
moznou podobu zobrazuje Obrazek 1.
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Obrazek 1: Priklad dekompozicniho stromu vlastnosti kiizovatky

Pro detekci ramen kiizovatky je tieba se zaméfit na rozpozndni fadicich pruha
ktizovatky. Radici pruhy z pravidla obsahuji 3 az 5 smérovych Sipek a jsou oddéleny délicimi
carami. Detekci tedy mlizeme provést pomoci hleddni délicich a okrajovych €ar na vozovce,
nebo pomoci rozpoznani smérovych Sipek kreslenych na vozovku.

Rozpoznani €ar na vozovce miZeme provést pomoci Houghovy transformace. Na
snimek musime nejprve aplikovat algoritmus detekce hran. Po provedeni Hughovy
transformace ziskavame vSechny piimé hrany v obraze o ptedem definované délce.

Jinym pfistupem je detekce bilych bodl na vozovce, které mohou tvoftit nékterou z Car.
K detekci bodi je zapotfebi natrénovany klasifikator logistické regrese. Po ziskani bilych
bodi je tieba provést filtraci nevhodnych bilych bodl (napf. stiechy budov, automobily atd.).
Ve zbylych bodech pak hleddme nejdelsi posloupnost bodli vyhovujicich néjakému sméru.

BohuZel ani jeden ze zminénych pfistupi neposkytuje dostatecné spolehliva data
pro uspésné rozpoznani okrajovych Car z diivodu nékolikanasobné detekce Car a chybné
detekce hran okolnich budov, chodniki a jinych objektii.
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Lepsi ptistup je detekce smérovych Sipek na vozovce. Toho mizeme docilit pomoci
algoritmu vyhledavani kontur. Tento algoritmus vyzaduje, aby byl zdrojovy obraz pievedeny
na binarni obraz. Rozpoznané kontury nésledné filtrujeme pouze na kontury piipustné
velikosti. Binarni tvary objekti, jejichz pozice a orientace je uréena nalezenymi konturami,
pak porovnavame s bindrnimi tvary mnoziny zndmych smérovych Sipek a hledame shodu
urcujici ptislusnost objektu k nekteré ze skupin smérovych Sipek.

Po nalezeni smérovych Sipek spojujeme Sipky do fadicich pruhd (na zaklad¢ jejich
pozice a sméfovani), sousedni fadici pruhy nasledné pridruzujeme do ramene a z vlivu
ostatnich ramen ktizovatky, ktery je dan rozpoznanymi smérovymi Sipkami, urujeme pocet
vystupnich pruhti. Nakonec urcujeme orientaci ramene vuci stiedu kiizovatky.

3 Vysledky

Za vyuziti vySe zminénych postupd byla vytvorena aplikace, kterd byla testovana na
sad¢ 25 ktizovatek. Zkouméana byla i€innost rozpoznavani aplikace z pohledu uzivatele, tedy
procento informaci o kfizovatce, které¢ bylo spravné rozpoznano a strukturované ulozeno do
souboru. Vysledky testovani zachycuje Obrazek 2, ve kterém tmavsi plocha sloupce
predstavuje spravné rozpoznané informace a svétlejsi plocha je dopliikem, tedy procento
informaci, které musi uzivatel doplnit nebo opravit.
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Obrazek 2: Graf tspésnosti rozpoznavani aplikace

Aplikace poskytla pro vice jak polovinu testovanych kiizovatek tispésSnost rozpoznavani
nad 75%. Pro druhou polovinu testovacich kiizovatek bylo procento uspésné rozpoznanych
dat vétsinou nad 60%.
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