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Zarizeni pro snimani zbrani

Autor: Tomds Goldmann, Michal Dvordk, Martin Drahansky

Pro ucely vyvoje algoritm( pro detekci zbrani, je tfeba vytvofit databazi zbrani, kterad bude vyuZita pro
metody strojového uceni. Vzhledem k planovanému nasazeni této detekce musi byt databaze tvorena
s ohledem na budouci orientacni invarianci — tedy v realnych podminkach a riznorodém prirozeném
prostredi, ve vSech predstavitelnych orientacich a pozicich. Databaze bude tvorena daty pro vytvoreni
3D model( zbrani. Timto zplsobem ziskdvame absolutni kontrolu nad kvalitativni Grovni databaze, a
to diky moznosti kombinovat pozadi, orientaci a pozici zbrané, ¢imz jsme schopni vytvofit databazi
takrka libovolného rozsahu, coz by pfi manudlnim sbéru bylo neproveditelné.

Princip vytvareni 3D model( vychazi z multimodalni datové syntézy, kde kombinaci hloubkovych a
prostych optickych snimacd shromaZzdujeme mnoZinu informaci, jako napfiklad texturni informace o
snimaném objektu a hloubkovou mapu s objektem ve scéné, které vyuzijeme pfi rekonstrukci vérného
modelu, kde jsou jednotlivé metody 3D analyzy vzajemné syntetizovany za ucelem zvyseni kvality
snimani. Vtomto pfipadé specificky spojujeme texturni informace, hloubkova data z hloubkové
kamery, a hloubkovd data dopocitand z metod stereo-vidéni.

1. Konstrukce zafizeni

Zafizeni pro snimani zbrani (dale ,,U-rampa“) je hlinikovy Ctvercovy profil tvarovany do pulkruhu, po
kterém se pohybuje vozik se snimacimi senzory. Aktualni verze je tvofena obloukem kruznice, ktery je
mensi nez oblouk poloviny kruhu. llustraéni ndkres zafizeni je na snimku niZe.
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Obrdzek 1 Nakres koncepce U-rampy.



Realizace pohybového modulu

Jak jiz bylo uvedeno, jeden zdroj hloubkovych dat vychazi z principu stereo-vize, kde napti¢ mnozinou
obrazovych dat hleddme vyznamné body, ke kterym pfifazujeme rfeSenim korespondencniho problému
odpovidajici parovy bod v obrazu jiném, a nasledné z méreného rozdilu v obraze dopocitame informaci
hloubky. Aby tato metoda byla aplikovatelnd, bylo tfeba vytvofit generdtor této obrazové mnoziny,
vzhledem k poZadavku na co nejvyssi detail eventualniho modelu. Tato mnozina musi byt pro kazdou
zbran dostatec¢né velkd, nebot manualni pfistup by byl ¢asové narocny, a pouzitelnost takovychto dat
kvali nekalibrované pozici snimaciho zafizeni nejista. Pro ucely projektu bylo zkonstruovano polohovaci
zafizeni, které obstarava poloautomaticky snimani jednotlivych zbrani, a to polohovanim snimacich
zarizeni.

Jak bylo uvedeno vyse, trasa pohybu je vedena za vyuZiti hlinikového profilu (viz Obrazek 1)
zaujimajiciho tvar vysece kruZnice. Na tomto profilu se naléza vozik, na ktery jsou umisténa snimaci
zafizeni, a zaroven obsahuje pohonnou fidici a vypocetni jednotku, diky které realizuje pohyb po
hlinikovém ramené.

Vozik

Obrazek 2 znazornuje nakres, kde si mizeme udélat lepsi pfedstavu o principu fungovani posuvného
voziku. V pravé casti vidime nakres z profilu, reprezentujici uchyceni voziku k hlinikovému profilu U-
rampy. Pohonna jednotka je pak uchycena zespodu tohoto voziku, na rotoru pfipevnéné pogumované
kolecko, které se nachazi v kontaktu s profilem, a jejim otacenim je docileno pohybu voziku.

Na voziku si mGZeme vSimnout preciznich horizontalnich plosin, které slouzi k umistnéni fidici jednotky
pohonného systému a snimacich komponent. Jmenovité, fidici jednotka véetné vykonové casti
pohonného systému je umisténa na spodni horizontdlni plosiné, zatimco k prostfedni horizontdlni
plosiné je pfipojeno senzorické rameno, ke kterému jsou pfimontovana jednotliva senzoricka zafizeni
(viz Kapitola 2). Rameno bylo pfipraveno tak, aby se jednotliva zafizeni nachazela vici voziku v pevné
kalibrované poloze, diky ¢emuZ ziskavdme apriorni informace pouzitelné pro ucely nasledujici

rekonstrukce obrazu.
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Obrdzek 2 Vozik U-rampy.

Pohonna jednotka

Jak bylo zminéno v ¢asti o voziku, jeho linedrni pohyb je realizovan pfevodem rotacniho pohybu
pohybové jednotky pres pogumované kolecko po hlinikovém profilu. Vzhledem kvéaze voziku a
snimacim pfistrojim bylo tfeba vybrat dostatecné naddimenzovany pohon se zpétnovazebnymi



moznostmi. Pro tyto ucely byl zvolen motor EMG30 s prevodem od spolecnosti Robot Electronics.
Tento motor se jmenovitym tolivym momentem 1,5 kg.cm™® ndm umozZfiuje diky poloméru
pogumovaného kolecka 0,5 cm bezpecné sunout az 3 kg ndkladu, cozZ je pro nase uUcely dostacuijici.

Druhy davod pro volbu EMG30 je integrovany enkodér. Diky tomuto vystupu jsme schopni do naseho
polohovaciho algoritmu implementovat zpétnovazebni fizeni, diky némuzZ jsme schopni docilit vyse
zminéného kalibrovaného sbéru dat. Jelikoz se jednd o vykonovou pohonnou jednotku, bylo tfeba
obstarat vhodny ovladac, ktery bude schopen uspokojit maximalni odbér 2,5 A pfi rozjezdu. Pro tento
ucel byl zvolen DRV8871 DC Motor Driver, schopny uspokojit az 3,6 A narazové a 2.0 A dlouhodobé,
coz predstavuje bezpecny ovladac pro nas ucel.

Posledni ¢asti fetézce je fidici jednotka, kterd je schopna reagovat na vystup z enkodéru a realizovat
fidici algoritmus. Obrazek 3 znazornuje princip fungovani. Realizaci zpétnovazebniho fizeni se budeme
vénovat ve vlastni sekci.

DRWVB871 DC Motor EMG30 s
Driver enkodérem
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Obrdzek 3 Fungovani pohybového modulu.

Rizen{ voziku U-rampy

Pohyb voziku je dlleZitou ¢asti celého systému, jak bylo objasnéno vyse. V nasledujici ¢asti tak
pokracuje popis jednotlivych ¢asti softwarového a hardwarového feseni. Pro prehlednost rozdélime
systém na embedded ¢3st, ktera prijima ptikazy z nadfazeného systému na PC, a PC ¢ast ktera realizuje
komunikaci mezi klientem, PC a fidici platformou.

Komunikacni PC platforma

Pro Ucely snimdni se v blizkosti U-rampy musi nachazet dedikované PC. Na tomto PC se zaroveri nachazi
komunikacni rozhrani, skrze které jsme schopni komunikovat s fidici platformou. V tomto programu
jsou paralelné spustény dvé smycky. Prvni smycka obsluhuje komunikaci s pfipadnym nadfazenym
klientem. Druha smycka pak na zakladé vstupl z uZivatelského prostfedi ¢i nadrazeného systému
instruuje embedded c¢ast. Obrazek 4 obsahuje princip fungovani komunikacni platformy.
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Obrdzek 4 Stavovy diagram komunikacniho rozhrani.

Transmit command
to controller

I

Jak je z diagramu zfejmé, jeho fungovani je podminéno pfipojenim nadrazeného klienta, se kterym
komunikuje pomoci protokolu TCP/IP. Nadrazeny klient pomoci implementovaného protokolu a
jednoduchych prikaz( posild instrukce, které jsou pak v rdmci druhé smycky odesilany embedded
zafizeni. Vzhledem k vyuziti dvouvlaknového paralelismu musela byt realizovana komunikace mezi
vlakny.

Komunikaéni protokol vyuziva jednoduchého formatu, kde je 7 bytti odesilano v nasledujicim pevném
formatu.
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e | predstavuje instrukci, ktera muze nabyvat veli¢in ,,g“ — béz na pozici x, ,s“ — realizuj posun o
x, “r“ —restartuj systém nebo ,,i — inicializuj systém.
e D indikuje smér hodnotami, 1“ — doleva ¢i ,0“ — doprava.

e A parametry ,x“ jsou parsovany jako numerické hodnoty pro instrukce ,,g“ a ,,s".

Pro univerzalnost tohoto systému a ulehéeni vyvoje neni nadfazeny systém nijak limitovan a mize jej
nahradit jiny bez omezeni.

Firmware ridici platformy
V reakci na instrukce odeslané z komunikacni platformy se méni stav fidici jednotky. Po interpretaci
pfijaté instrukce mlzZe nastat jeden ze tfi stav(:

1. Ridici platforma bude inicializovana. V tomto pfipadé zajede vozik na krajni pozici rampy, kde
zastavi a vynuluje enkodér.

2. Ridici platforma zménf svoji pozici pojezdem na zadanou polohu &i o zadanou vzdalenost.

3. Ridici platforma vyresetuje enkodér.

Princip fungovani téchto stavll je vyobrazen na Obrazku 5. V pribéhu vykonavani téchto funkci je
systém uzamden a do jejich dokonéeni nepfijima dalsi instrukce. Po jejich dokonéeni, at jiz regulérnim
¢i predéasném, je komunikaéni platformé odeslana zprava o dokonceni operace, ktera tuto instrukci
preposle pfipadnému nadfazenému systému.

Funkcionalita GOTO (Zmén pozici) obsahuje dlleZitou funkcionalitu, a to fuzzy regulaci. Fuzzy regulace
je jednim ze zplsobl fizeni. Tato metoda se odliSuje od mnoha dalSich svym aZ stochastickym
pristupem, kde vstup (v nasem pripadé vzdalenost zbyvajici k zadané pozici), je takzvané fuzzyfikovan,
coz predstavuje proménu na vazenou symbolickou velic¢inu. Tato proménna je ndsledné prepocitana
na symbolickou vystupni veli¢inu dle definované pfevodni funkce, kterd je poté defuzzyfikovana do
vystupni hodnoty, ktera v naSem pfipadé vyjadfuje rychlost motoru.

Tento zpUsob regulace byl zvolen s ohledem na ¢asté zmény jednotlivych snimacich jednotek a dalSich
vlastnosti zatizeni. Zatimco klasické Fidici metody, jako PID regulace, by po kazdé zméné vyZzadovaly
prepocitani jednotlivych parametr, fuzzy regulaci vychdzejici ze symbolickych velicin jako ,Daleko” a
,Rychle”, Ize jednoduse modifikovat na zakladé aktudlniho stavu.

Stavovy diagram reprezentujici obecné chovani a pfechdzeni mezi jednotlivymi stavy Ize pozorovat na
Obrazku 6.
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2. Zafizeni pro snimani dat

Cilem snimani dat pro vytvareni 3D modelll zbrani je ziskat kvalitni data, kterd umozni dalsi strojové
zpracovani. Data by vzhledem k povaze méla co nejlépe zachytit potfebné detaily zbrané tak, aby bylo
mozné urcit charakteristické rysy daného typu zbrané. Tato data mohou byt uZitecna pro pokrocilé
detektory zbrani, které dokazi urcit i o jaky typ zbrané se jedna.

Pti experimentech jsme vyzkouseli nékolik pfistupl k ziskani 3D modelQ. Prvnich z nich bylo vyuZiti
hloubkovych snimaci zaloZenych na promitani vzoru prostfednictvim IR senzoru. Nejzndméjsim
senzorem, ktery tento pfistup vyuziva, je zafizeni od firmy Microsoft — Kinect. Na trhu jsou aktudlné
dostupné dvé verze; prvni mlze zachytit hloubkovou mapu v rozliseni 640x480 pixell, zatimco druha
verze pracuje s rozlisSenim 512x424 pixelU. Zafizeni Kinect dale obsahuje RGB kameru, ktera ma senzor
s rozlisenim 640x480, resp. 1.920x1.080 pixel [2]. Pro rekonstrukci jsme vyzkouseli nékolik programd,
které na zakladé hloubkovych a obrazovych dat provadély vytvareni 3D modelu. Leskly povrch zbrané

bohuzel snizoval kvalitu hloubkovych dat, coz zapficinilo to, Zze 3D modely byly nekvalitni a pomérné
generické.

Mezi dalSitestované senzory patii kamera Intel RealSense F200, DepthSense DS325 a Sense 3D Scanner.
Provedenim nékolika experiment( jsme zjistili, Ze pro vytvareni 3D modell zbrani neni tento pfistup
pfilis vhodny. Problém nastaval pfi navazovani jednotlivych hloubkovych dat na sebe, pfi nékterych
Uhlech dokonce doslo k ,rozsypani“, a tim padem k nevygenerovani 3D modelu. Zlepseni vystupu
pfineslo naneseni zmatnujiciho spreje, ktery sniZil odrazivost kovového povrchu zbrané.

Na zdkladé poznatk( z experimentl byl navrien pojizdny vozik se tfemi senzory pro poftizeni dat,
z kterych Ize vytvofit kvalitni databazi zbrani.

Snimani 2D snimku

Nejlepsich 3D modell zbrané jsme dostali rekonstrukci z 2D fotek. U-rampa nam umoziiuje provadét
pozicované potizovani obrazovych dat vici objektu (v nasem pfripadé zbrani). Diky pUlkruhové
konstrukci zafizeni mizZeme u kazdého snimku urcit z jakého uhlu byl pofizen.

Ke snimani pouzivame 2 fotoaparaty Canon EOS 80D, které jsou umistény na rameni ve vzdalenosti 63
cm mezi stativovymi Srouby. Podle konstrukce (viz Obrazek 1) je U-rampa tvofena obloukem pllkruhu,
tudiz je vzdalenost mezi fotoaparaty vypocitana tak, aby pokryla palkruh, byt na mensi kruznici. Pro
testovani byl zvolen objektiv Canon EF-S 18-55mm f/4-5.6, ktery je pro ucely tohoto zafizeni
dostatecny. Objektiv je v reZimu manualniho ostfeni, protoZe pfi automatickém ostreni se stavalo, Ze
doslo k zaostreni pozadi misto zbrané. Natoceni fotoaparatu je urceno na zakladé poloméru U-rampy
tak, aby soubéh optickych os obou fotoaparatl byl v potencidlnim stfedu zbrané. Dvojice fotek pak
vytvari stereoskopické snimky, ze kterych je mozné vypocitat mapu disparity. JelikoZ se snimani provadi
po kruhu, je mozné disparitni mapy pocitat z rdznych dvojic snimkd.

Pro experimentdlni rekonstrukci 3D modelu pouZivdme software 3D Zephyr Lite, ktery poskytuje
kvalitni 3D modely z 2D fotek. V porovnani s 3D skenery se jedna o podstatné lepsi vysledky.

Zafizeni pro pofizovani video zdznamu

U-rampa vyuziva k pofizeni videozaznamu z prijezdu voziku RGB senzor na zafizeni Microsoft Xbox One
Kinect, které dokaze pofidit zaznam v rozliSeni Full HD (az 30 FPS za dobrych svételnych podminek).
Videozaznam slouzi k doplnéni dat z fotoaparatu. Pfi redlném zpracovani zaznamu zavisi snimkovaci
frekvence na rychlosti enkddovani jednotlivych snimkd. Proto je zapotrebi vykonny PC, ktery dokaze
zpracovavat data ze vsech senzord.



Senzor pro zisk hloubkovy dat

Hloubkova data ziskdvdme z hloubkového senzoru zafizeni Kinect. JelikoZz jsme po prvotnich
experimentech s vyuZitim hloubkovych dat nedosahovali uspokojivych 3D modeld, rozhodli jsme se
tento typ dat pridat jako dalsi doplnék ke 2D snimk{m.

Model Kinect verze 1 pracuje na bdazi promitdni strukturovaného svétla do prostoru, které je nasledné
sniméno IR snimacem. Na zakladé korelace plvodniho promitaného vzoru s nasnimanym vzorem se
vytvari hloubkova mapa [1]. KdyZ je vzor promitan na objekt, jehoZ vzdalenost je mensi ¢i vétsi od
referencni pozice vzoru, bude vysledny vzor v infrasnimku posunuty vici optické ose projektoru a
centrem perspektivy IR kamery.

(b)

Obrdzek 7 Znazornéni vzord promitaného IR projektorem a nasledna hloubkova mapa [1].

V zatizeni Microsoft Xbox One Kinect, které pouzivame ve vysledné verzi snimaciho zafizeni, je podobny
typ senzoru, ktery je oviem zaloZeny na technologii time-of-flight (ToF). U jednotlivych bodU se provadi
urceni vzdalenosti na zakladé doby lety fotonu a jeho ndvratu do IR snimace RTT (round-trip time).
Technické vlastnosti senzoru: 512 x 424,30 Hz, FOV: 70 x 60, One mode: 0,5-4,5 metrl [3].

3. Software pro snimani dat

DuleZitou soucasti zafizeni je softwarova vybava, kterd je tvofena dvéma aplikacemi. Prvnich z nich
slouzi pro tizeni voziku (viz Komunikacni PC platforma) a druhd pro zpracovani dat ze senzoru. V této
Casti si rozebereme software pro zpracovani dat. Aplikace je napsana v programovacim jazyce C# a
zajistuje veskeré zpracovani dat. Aplikace komunikuje prostfednictvim TCP/IP s aplikaci pro Fizeni
posunu voziku (viz Rizeni voziku U-rampy). Vystupem aplikace jsou snimky z jednotlivych ahld, XML
informace k danému typu zbrané, PCL (Point Cloud Library) data pro jednotlivé Ghly a video z prijezdu
U-rampy v rozliseni Full HD.

Komunikace s fotoaparaty Canon EOS

Fotoaparaty pro pofizovani snimku byly vybrany s ohledem na dostupnost SDK (v ptipadé Canon EOS)
pro programovaci jazyk C. Komunikace mezi fotoaparaty a PC probiha prostfednictvim rozhrani USB
2.0, které umoZnuje obousmérnou komunikaci mezi obéma zafizenimi. Ackoliv existuje SDK DLL
knihovna pro jazyk C, je na internetu dostupna i neoficidlni wrap pro programovaci jazyk C# s ndzvem
Canon EDSDK [4]. Tato knihovna obsahuje predevsim funkce pro:

e Zivy nahled (Liveview)
e Pofizeni snimku
e Ziskani/nastaveni ISO, Av, Tv



e Nahravani videa
e Stahovani filmu/fotek do PC

Tyto vlastnosti jsou pro nas klicové z hlediska dalkového fizeni fotoaparatu pres PC. Knihovna je
strukturovana do nékolika tfid:

e CanonAPI: Hlavni tfida, kterd ma na starosti Zivotni cyklus SDK, pfipojené kamery a udalosti.

e Camera: Trida pro komunikaci s fotoaparatem. Obsahuje metody pro nastaveni vlastnosti,
pofizeni fotky, stahnuti fotky do PC a dalsi.

e CanonSDK: Tfida obsahujici voldni na nativni Canon SDK DLL.

e STAThread: Pomocna tfida k vytvoreni STA vlakna.

e ErrorHandler: Trida se statickymi metodami pro zpracovani chyb.

Snimani probiha tak, Ze fotoapardt na zakladé predeslého nastaveni (ISO, Av, Tv) provede pofizeni
snimku, ktery nasledné ulozi na SD kartu. Pokud je prostfednictvim SDK nastaven rezim stahovani do
PC, je po vyfoceni vyvoldna udalost, prostfednictvim které je vracen snimek z fotoapardtu pro dalsi
zpracovani.

Komunikace se zafizenim Kinect

Firma Microsoft poskytuje SDK pro komunikaci s Microsoft Xbox One Kinect (dale Kinect)
v programovacim jazyce C#. SDK ndm umoziuje ziskdvat hloubkova data a obrazova data ze zafizeni
Kinect. Pokud Kinect zpracuje snimek, at uz hloubkovy ¢i s obrazovymi daty, dojde k vyvolani udalosti
pfipojené pres MultiSourceFrameArrived nebo FrameArrived (tfida ColorFrameReader) a
FrameArrived (tfida DepthFrameReader). V udalosti MultiSourceFrameArrived mame k dispozici
hloubkovy i obrazovy snimek, ktery mizeme déle zpracovavat. Uddlost FrameArried (pro tfidu
DepthFrameReader a ColorFrameReader) pak obsluhuje hloubkovd data a obrazovd data
separatné. Z hlediska zpracovani dat je klicova transformace do poZadovanych format(. V pfipadé
hloubkovych dat se provadi prevod do PCL souboru, zatimco v pfipadé obrazovych dat se provadi
pfevod na Bitmap, ktera se ddle zpracovava v enkodéru pro vytvoreni videosouboru.

Implementace a princip funkce aplikace

Aplikaci je zapotrebi po spusténi inicializovat — v pribéhu inicializace dojde k vytvoreni vlakna pro
komunikaci se softwarem pro fizeni voziku. Dale se pak nactou data ze souhrnného souboru, ktera
obsahuiji ¢isla adresarli a snimané typy zbrani. Tato funkce umoziuje navazat na predeslé snimani. Dale
vytvofi aplikace XML soubor obsahujici strukturované informace o zbrani, viz Kapitola 4. Dochazi
rovnéz k ovéreni pripojeni fotoaparatd a k ustanoveni komunikace s nimi. Nasledné aplikace vyckava
na spusténi snimdni. Pfi inicializaci se nastavi i parametry pro zafizeni Kinect. JelikoZ aplikace umoziiuje
ménit nastaveni fotoaparatu, tak se po inicializaci zobrazi Zivé nahledy z obou fotoaparatd. Hlavni
vyhodou této funkce je, Ze pfi zméné nastaveni miZzeme okam?zité vidét, jak se zméni vystupni obraz.



Pro zahajeni snimani zasle aplikace softwaru pro fizeni posunu snimacu pfikaz k inicializaci. Po tomto
prikazu se vozik U-rampy pfesune do krajni polohy a aplikace (dle scénare) mize zacit provadét
snimani. Soucasné sinicializaci voziku se spusti vldkno s enkodérem, ktery wvytvari z Bitmap
videosekvenci ve formatu H.264. Snimdni probiha dle ndsledujiciho diagramu v Obrdzku 8.

Inicializace ( Fotoaparéty, Kinect)

v

Inicializace enkoderu
¥
Inicializace voziku

pozice< pofet
pozic

Ano
v
Vytvofeni video
Fosun souboru
Cekani - ustaleni
fotoaparatl [ Konec ]

Y

— Foceni

Obrazek 8 Diagram priabéhu snimani.

Aplikace se chova jako server, ke které se pfipojuje software fidici vozik. Posun voziku se provadi
poslanim pfikazu pfes TCP/IP. Druha aplikace pak po dojezdu na misto posle informaci o tom, ze vozik
se senzory dorazil do poZadované pozice. Nasledné dojde k ustaleni pohybu ramene s fotoaparaty,
k vyfoceni snimku a pofizeni hloubkovych dat. JelikoZ se v kaZdé pozici pofizuji dva snimky, kazdy z nich
se musi pro jednoznacné rozliseni ukladat do separatni slozky (left nebo right). Stazeni snimku probiha
ihned po jeho pofizeni. Timto zplsobem probihd snimani po celé trajektorii U-rampy, ktera je uréena
vyseci kruznice.
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Obrdzek 9 Ukdzka uZivatelského rozhrani aplikace pro porizovdni dat.

4. Databaze

Cilem snimaciho zafizeni je vytvorit databazi s rGznymi typy zbrani. Pfi vytvoreni kazdé databaze je
zapotifebi klast ddraz na vyuZitelnost. Zdlvodu vétsi Skaly pouZiti obsahuje databaze data
v maximalnim rozliSeni, které poskytuji jednotlivé senzory snimaciho zafizeni. Kazda zbran je presné
anotovana v XML souboru, a to dle nasledujiciho schématu (schéma bylo vytvofeno po konzultaci
s Policii CR):

Typ zbrané:
e kratka
o pistole
o revolver
e dlouhd

o jednoranové
o opakovaci
o utocné

0 samopaly
Dalsi informace:
e vyrobce
e model
e rdZe

Adresarova struktura
e dataset.txt — soubor obsahujici ID sloZzek a ndzvy zbrani
e XXX - Ciselné automaticky generované ID zbrané (napf. 001, 002,...)
o left— slozka pro fotografie z levého fotoaparatu



o right —slozka pro fotografie z pravého fotoaparatu
o pcl—slozka s PCL soubory
o left_to_right. mp4 — videosoubor z prejezdu

Z hlediska dalsiho zpracovani bylo zapotfebi vytvofit seznam sloZek a k nim pfilozit informaci o jaky typ
zbrané se jedna. Tyto informace jsou obsazené v souboru dataset.txt.

Obrdzek 10 Ukdzka snimdni zbrané do databdze.

5. Zaver

V rdmci projektu byl vytvoren funkéni vzorek (viz
http://www.fit.vutbr.cz/~drahan/prods.php?id=553&notitle=1) zafizeni umoznujici provadét snimani
zbrani v horizontalni roviné v rozmezi 0-180°. Prostfednictvim zafizeni mizeme vytvaret mnozinu
snimk{ reprezentujicich zbran z rlznych Ghld. Vystupem je pak mnoZina fotek, mnoZina souborf
s hloubkovymi daty (PCL), videozdznam z piejezdu kolem zbrané a XML soubor obsahuijici informace o
zbrani. Tato data maji Siroké moZnosti vyuZiti v oblasti detekce a identifikace zbrané. V dalsi fazi
predpokladame vyuziti dat ziskanych prostfednictvim tohoto zafizeni k vytvoreni detektoru zbrani ve
videozaznamu.
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