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GIOI THIEU

Phat hién dwong di la mot qua trinh phat hién cac lan dwdng trén dwdng giao théng. Déi véi con ngudi,
viéc phat hién lan dwong la kha dé dang; tham chi ngay ca khi déi mat voi cac didu kién khac nhau nhw
didu kién vé dwong xa, sw ton tai clia cac dbi twong xung quanh, sy thay déi clia cac diéu kién anh sang,
v.v. Tuy nhién, déi v&i hé thdng xe tw hanh, bat ky sy thay ddi nao vé méi trwdng néi trén ciing gay ra
nhirng kho khan nhéat dinh trong viéc phat hién lan dwong tw dong. Do dd, da co rat nhidu cac cong trinh

nghién ctvu nham gidi quyét bai toan xac dinh lan dwéng cho xe tw hanh [6].

Tai liéu nay tap trung mé ta qua trinh x& ly anh & mirc thap (low-level image processing (LLIP)) ma dwoc

st dung nham x&c dinh dwéong di dwa trén &nh bién ctia anh di liéu dau vao.
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XAC DINH PUONG DBl DWA TREN ANH BIEN'

LLIP 14 qua trinh x( Iy anh/video dau vao nhdm tao ra cac thdng tin hitu ich cho viéc xac dinh lan dwong.
V6i cac phwong phap xac dinh 1an duwéng dwa trén théng tin vé bién cia anh, LLIP thwéng gébm 3 giai
doan:

Giai doan 1: Ap dung tryc tiép mot phép bién ddi Ién anh dau vao nham cai thién dé chinh xac cla thuat
toan phat hién dwong di. Hai phwong phap thuong dwoc stv dung dé tao ra bird’s-eye image tr anh dau
vao la: Warp perspective mapping [1] hodc Inverse perspective mapping [2].

Giai doan 2: Tuy thudc vao tinh chat khac nhau clia anh, cac phwong phap phat hién bién khac nhau
duoc st dung. Mot sb phwong phap xac dinh bién ctia &nh bao gdm Sobel, Canny, Kovesi-Owens [3, 4]
V.V.

Thuc t& anh bién thu dwoc bang cac thuat toan phat hién bién thwéng tén tai cac pixel don 1& hodc nhém
nhd céc pixels (hay con dwoc goi la nhiéu) bén canh nhirng pixels bién thyc sy clia dwong di. Va céac
nhiéu nay sé anh hwdng rat I6n dén két qua cla cac thuat toan xac dinh dwéng di (trong giai doan 3), do
dé chung phai dworc loai b bang cach sir dung cac phép toan khir nhiéu [5].

Giai doan ba: Xac dinh lan dwong st dung mot sé ki thuat x( ly trén &nh bién. Mot sb k¥ thuat cé thé st
dung bao gém:

1. Bién dbi khoang cach: nham gan nhan méi pixel véi khodng cach dén pixel bién gan nhéat. Cac
pixels bién dwoc gan nhan bang 0 va cac pixel “ndm gitra lan” duwoc xem 14 ¢6 nhan 1&n nhéat.
Mot s6 ham bién ddi khodng cach thuweng dung la EDT (Euclide distance transform) [7] hoéc
ODT (COrientation distance transform) [8], RODT (Real orientation distance transform) [9]

2. S dung Hough transform [10] va thuat toan tim vanishing point [11]

! nh bién = edge image
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