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1. Bevezetés

Napjainkban a képsorozatokat kezeld, rogzité illetve megjelenité
szamitoégépes rendszerek jelentGssége és ezéltal szama is gyorsan
novekszik, ami elengedhetetlenné teszi az altaluk szolgaltatott nagy
mennyiségii informacié automatikus feldolgozasat. Csak néhany al-
kalmazast felsorolva, gondolhatunk biztonsagi videomegfigyelésre,
forgalomfigyelésre, varosi forgalomiranyitésra, légi felderitésre, erds-
tlz észlelésére, vagy foldrajzi teriiletek vegetacios valtozasainak fel-
mérésére.

A valtozasok észlelése fontos kezdeti elemét képezi a latvany értel-
mezésének. Egy biztonsagi kamera képe megvaltozik, ha megjelenik
egy 4j személy a helyszinen, egy taskat felejtenek a teremben vagy —
hosszabb megfigyelés esetén — a monitorozott teriileten felépitenek
egy héazat. A kép azonban akkor is megvaltozik, ha a kamerat el-
mozditjuk, vagy ha a megvilagitds modosul, ami sok esetben nem
tartalmaz lényeges informéciot, csupan zajként jelenik meg a fel-
dolgoz6 rendszerek szaméra. Fontos megjegyezni, hogy mindig az
adott feladat donti el, hogy milyen tipust valtozasok észlelésére van
sziikség, és melyek azok a képi kiilonbségek, amiket figyelmen kiviil
kell hagyni.

Az el6bbi példakat is tekintve sok esetben érvényes feltevés, hogy
a képsorozatok egymast kévetd kockait Gsszehasonlitva az ,érdekes
mo6don” megvaltozott képrészletek kijelolik a tovabbi vizsgalatra
érdemes teriileteket. Ennél azonban gyakran tobb is igaz: a val-
tozott régiok alaki, pozicids, és méretbeli jellemz&i kdzvetleniil fel-
hasznalhatok objektumfelismerés és eseményanalizis kiilonbo6z6 fela-
dataiban. Maés oldalrol megkozelitve, a szakirodalomban fellelheté
szamos magasabb szintl képfeldolgozéasi mivelet épiil az elézéleg
kinyert pontos valtozasmaszkra, hatékonysédguk igy nagymértékben
fligg az el6feldolgozési 1épés minGségétol.

Mint azt az alkalmazasok széles skalaja is mutatja, a valtozasde-
tekcio tag gytjtéfogalom. Ertekezésemben a téméba ill6 harom
konkrét feladattal foglalkozom, melyek mind a pontos célokat, mind
a koriilményeket tekintve jelentGsen kiilonboznek.

Az els6 feladat mozgo alakzatok régioinak elkiilonitése a hdttértsl



biztonsagi videofelvételeken. Feltételezziik, hogy a képsorozatokat
allo kamerak vették fel, és a rogzités folyamatosan, am alacsony
vagy ingadozd képkockasebességgel tortént. F& kihivas a mozgd
arnyékok eltiintetése az alakzatok sziluettmaszkjarol, valamint a
sziniik alapjan hattérbe olvadé objektumrészletek azonositéasa.

A maésodik alkalmazas célja szintén objektum elmozdulasok ész-
lelése, ebben az esetben azonban mozgd légi jarmtivekrsl készitett
képparok képezik az eljaras bemenetét. A kameramozgas miatt a
képeket eldszor egymasra kell illeszteni. Az igy kapott, a.n. re-
gisztrdlt képek azonban nem csak a mozgéd alakzatok helyén térnek
el, mivel az illesztési hibak és kiilonféle 3D geometriai torzitasok
tovabbi hamis kiilonbségeket okoznak. A legnagyobb kihivast az
utébbi zajhatasok csokkentése jelenti.

A harmadik feladat kapcsan jelentds idgkiilonbséggel (t6bb hénap
vagy év) készitett légi felvételeket vetiink Gssze. Mivel a megvalto-
zott fényhatasok, és évszakokra jellemzd eltérések miatt az Gsszetar-
tozo teriiletek megjelenése nagyon kiilonb6zs lehet, ebben az eset-
ben pontosan definialni kell, milyen tipust valtozasokat akarunk
jelezni. A dolgozatban az 0j beépiilt teriiletek észlelésével foglal-
kozunk.

2. Mobdszerek, eszkozok

A kidolgozott modszerek hatterét féként a valdszintiségszamitas,
geometriai modellezés és képfeldolgozas teriileteirsl Osszegytjtott
eredmények adjék. A modellek matematikai értelemben a Markov
véletlen mezdk [17] megvalositasainak tekinthetSk. A feldolgozas
kimenete egy szegmentalt kép (példaul binaris mozgasmaszk), mely
globalis energiaoptimalizacié eredménye:

arg max P(w|0) = arg min <log POw) + Y Vc(w)> , (1)
- - ceC

ahol O megfigyelt képi jellemzsket jeldl, w egy lehetséges szegmen-
talast, C az ugynevezett klikkek halmaza, ahol klikk alatt paronként
kolesonhatasban allo képpontok csoportjat értjiik, P valoszintiség,



Ve pedig a klikkeken értelmezett potencialfiiggvény.

A dolgozat njdonsagai a szegmentacios osztalyok jellemz&inek kiva-
lasztasaban (O szarmaztatéasa), az osztalyok valoszintségi leirasaban
(P(O|w) meghatarozasa), valamint a modellek strukturalis felépiteé-
sében (C, V¢ definialasa) jelentkeznek.

A modszerek hatékonysaganak mérése valos alkalmazasi kornyeze-
tekbdl szarmazo tesztvideokon illetve képsorozatokon tortént. Az
els6 feladat tesztkornyezete a PPKEyes nevii digitalis videomegfi-
gyels rendszer, mely a Pazmany Péter Katolikus Egyetem Informa-
cios Technologiai Kardn mikodik. A megvaldsitott modell valida-
civjahoz egy nyilvanosan elérhet6 tesztadatbazist is felhasznéaltunk.
A maésodik és harmadik feladat megoldésa soran hasznalt 1égi képeket
az ALFA NKFP projekt terhére vasaroltuk, részben a Foldmeérési
és Tavérzékelési Intézettsl (FOMI).

A modellek tervezéséhez és teszteléséhez Matlab és Visual Studio
.Net kornyezeteket hasznaltunk. A képfeldolgozasi algoritmusok
konnyitette meg. A tézis és a kapcsolodd publikiciok M TEXszéveg-
szerkesztével késziiltek.

3. Uj tudomanyos eredmények

1. tézis: Uj tér-idébeli statisztikat hasznaldo Markov véletlen
mez6 alapt modellt dolgoztam ki videdjelenetek elGtér-
kainak detekcigjara. Kisérletileg igazoltam, hogy a mod-
szer hatékonyabb korabbi hasonl6 céla és hasonlé kérnyezeti
feltevéseket hasznalé modelleknél.

A szerz6 kapcesolodo publikacioi [1][2][4][5][14]
A disszertacio készitGjének tarsszerzds publikacioi, melyekben az

ismertetett modellnek, illetve el6zményeinek az alkalmazésai szere-
pelnek: [8][9][10][11][12]

A bemutatott modszer célja az elgtér, hattér és arnyék osztalyok
hatékony elkiilonitése valddi biztonsagi vagy forgalomfigyels alkal-



1. abra. El6tér- (fehér) arnyék- (sziirke) és hattérrégiok (fekete)
elkiilonitése biztonsagi videofelvételeken [1. tézis]

mazasok altal szolgaltatott videékon. A modell feltételezi, hogy a
felvételeket allo kamerak rogzitették, am a videdk rossz minGségiiek
és alacsony képkockasebességtiek is lehetnek. A tervezés soran fi-
gyelembe vettem a kamerazajt, a megvilagitas idébeni valtozasait,
valamint inhomogén fényvisszaver6 feliiletek jelenlétét a helyszinen.
Az (1) képletben felirt energiatag az alabbi alakot olti:

Y —logPlo(s)w(s) + Y Ow(s),w(r)), (2)

ses {r,s}ecC

ahol P (o(s)|w(s)) annak a valoszintisége, hogy az s jeld pixelnél
lokalisan mért o(s) jellemzdt a pixel w(s) cimkéjével jelolt osztaly
(el6tér, hattér vagy arnyék) generalta. Vizsgalataim hatékony jellem-
z6k szarmaztatasara, és az osztalyok megfelels valoszintiségi leiraséra
iranyultak. A szegmentélas simasagaért felelés O(.,.) tag a réacs
szomszédos képpontjain értelmezett, és biinteti ha a vizsgalt pont-
par cimkéi kiilonbozdek.
A bevezetett modell 4j elemeit az altézisekben részletezem.
1.1. Uj statisztikus és adaptiv szinmodellt adtam mozgé ar-
nyékok jellemzésére és észlelésére. Bemutattam, hogy az eljaras
hatékonyabb a korabbi megkézelitéseknél, ha tényvisszaverd kor-
nyezet nem idedlisan Lamberti.



A szakirodalomban fellelheté arnyékmodellek mesterségesen le-

egyszerisitett kornyezetek modellezésén alapulnak (példaul tisztéan
Lamberti fényvisszavers feliiletek jelenlétét feltételezik). Hatékony-
saguk drasztikusan csokken olyan valodi élethelyzetekhez kéthetd
helyszineken, ahol a feltevések nem &lljak meg helyiiket.
Uj arnyékmodellt vezettem be, mely parametrikusan hangolhato
gyelhets fényvisszavers hatéasokhoz, oly médon, hogy a megfigyelt
helyszin és egy tisztan Lamberti visszaverd kornyezet kiilonbségeit
irja le valoszintiségi alapon. A modszer ahelyett, hogy konstans
fényvisszaverd tulajdonsagokat feltételezne a teljes helyszinen, a lo-
kalis kiilonbségeket sztochasztikus tton modellezi. A képpontok ak-
tualisan megfigyelt és hattérben mért szinét felhasznalva az arnyékok
esetén szignifikans értékkel rendelkezd leirot szarmaztattam, és ebben
a jellemz@ térben az arnyékok altal lefedett tartomanyt valoszint-
ségi striségfliggvényekkel irtam le. A paraméter adaptacios algo-
ritmus az arnyék tartoméanyanak idGbeni kévetésén alapul. Szamos
valodi koérnyezetben végzett kisérlettel igazoltam, hogy a modell al-
tal detektalt arnyék-régiok lényegesen pontosabbak, mint a tisztéan
Lamberti modell felhasznalasa esetén.

1.2. A szomszédos pixelek szinértékeinek térbeli statisztikajat
felhasznéalva az el6tér osztily 1) valoszintségi leirdasat adtam
meg. Megmutattam, hogy a megkozelités javitja a hattér vagy
arnyék szinti objektum részek detekcibjat a korabban ko6zolt
modellekkel szemben, akkor is, ha a videé alacsony vagy bi-
zonytalan képkockasebességii.

Az elstér régiokat tobb korabbi modszer pusztan a hattér és
arnyékmodellhez nem illeszkedd képrészletekként azonositotta, fel-
tételezve, hogy az el6tér objektumai barmely szint azonos val6szi-
niiséggel vehetnek fel. Ez a megkozelités sok esetben a hattér vagy
arnyék szind objektumrészek hamis osztalyozasahoz vezet. Mas
megoldasok olyan képkockasebességre érzékeny jellemzdket szérmaz-
tattak (példaul alakzatok kovetése révén), melyek sok valodi alkal-
mazasban a képatvitelre fordithato korlatos savszélesség miatt nem
allnak rendelkezésre.



Multimodalis eloszlassal jellemzett szinmodellt vezettem be az el6-
térre, amely a sziikséges szin statisztikat nem a képkocka sebességtsl
nagyban fliggs id6beni, hanem az e tekintetben robosztus térbeli in-
forméciobol nyeri ki. Azt a feltevést hasznaltam, hogy a kiilonb6z6
objektum régiok jellemzd szin és/vagy textura mintazatokkal ren-
delkeznek, ami alapjan az elGtérben el6forduld szinek gyakoriségat
lokalisan jellemeztem az egyes pixelek kornyezetében. A tesztek
igazoltdk, hogy modszeremmel szamos olyan elGtérrészlet detektal-
hatova valik, melyeket az egyenletes eloszlast hasznalé el6térmodel-
lek hibasan figyelmen kiviil hagytak.

1.3. Valosziniiségi leirdast adtam a hattérben illetve arnyékban
mért tetszdéleges mikrostruktiira jellemzdk értékeire. Olyan tex-
tira alapt kiegészitést vezettem be a korabbi altézisekben java-
solt Markov mezds szinmodellhez, mely a hattér lokalis jellemzdi-
hez illeszkedd kernelvéalasztasi stratégiat hasznal. Mestersége-
sen generalt és valédi tesztképeken is megmutattam, hogy a
modell javitja a szegmentacié mindségét a pusztan szin alapi,
vagy egyetlen textiira jellemz6t hasznalé megkozelitésekhez ké-
pest.

Bar kiilonb6z6 képszegmentacios feladatok kapcsan a szin és tex-
tarajellemzdk integralasa szamos korabbi munkidban megjelent, a
texturakomponensek csak akkor adnak valodi plusz informaciot a
régiok elkiilonitéséhez, ha az aktuélisan jelenlévs objektumok vagy
a helyszin texturaja illeszkedik a kivélasztott jellemzSkhoz. Valos
életbdl szarmazo felvételek esetén dltalaban nem talalunk olyan tex-
tara leirot, mely a teljes helyszint tekintve megfelels. Ugyanakkor
az irrelevans jellemz6k a szegmentécio segitése helyett a zajt néve-
lik.

Valoszintiségi modellt adtam a hattérben és arnyékban megfigyel-
het6 mikrostrukturalis texturajellemzdék értékeire, feltéve, hogy a
leirokat tetszdleges 3 x 3-as kernel generalja. A kiilonb6z6 pixeleken
kiilonb6z6 kernelek hasznalhatok, melyeket egy adaptiv valasztasi
stratégia jelol ki, figyelembe véve a hattér lokalis texturalis jellemzsit.
Megmutattam, hogy a bemutatott arnyékmodellhez is illeszthetd a
megkozelités, és a kozelits eloszlasparaméterek analitikusan szamit-



hatok. Kisérletileg megmutattam, hogy az eljarés pontosabban jeloli
ki az objektum régidkat, mint a pusztan szin alapt szegmentacio,
illetve az egyetlen kernelt hasznalo fuzios technikék.

1.4. Kisérleti iton megmutattam, hogy az elterjedt szinterek
koziil a CIE L*u*v* szinmodell a leghatékonyabb az arnyék
detekcidjara mind az arnyék-leirétérben, a kézenfekvének bi-
zonyult elliptikus elvéalaszté feliilettel végzett pixel szintd osz-
talyozas, mind a javasolt Markovi optimalizacié t6bb szintérre
torténd altalanositasa esetén.

Nyitott kérdés a szakirodalomban, hogy melyik szintérben érde-
mes az arnyékdetekcios vizsgilatokat elvégezni, és mekkora a helyes
valasztés jelentGssége.

Két kisérletsorozattal megmutattam, hogy a megfelels szintér kiva-
lasztasaval a szegmentélas mindsége lényegesen javithatd olyan ese-
tekben, amikor az drnyékmodell paramétereinek szamat praktikus
okokbol alacsonyan kell tartani.

Az elsé kisérletsorozat elvégzéséhez terveztem egy tisztan pixel szin-
ten mért leirokon alapuld, tobb szintérrel is egytlittmiikodni képes
el6tér-arnyék osztéalyozot. Mivel pixel szinten maradva az elStér-
pontok id&beni szineloszlésa altalaban nehezen és pontatlanul be-
csiilhetd, az arnyék pontok leirdi altal lefedett tartoményt az egy-
osztalyos klasszifikacio elevei alapjan irtam le a jellemzdétérben. Az
elkiilonitéséhez hasznalt elliptikus elvalaszto feliilet altalanos rele-
vancidjat kisérletekkel és a szakirodalom részletes attekintésével és
elemzésével tamasztottam ala. Az osztalyozd modell és a korabban
is hasznalt teszt adatbézis segitségével a szintereket kisérleti titon
Osszehasonlitottam.

Maésodik 1épésben bemutattam a korabbi altézisekben ismertetett
Markov mezG6s szegmentacios modell szintér fiiggetlen kiterjesztését,
és a szinterek Osszehasonlitasat ebben a keretben is elvégeztem.
Mindkeét kisérleti megkozelités a CIE L*u*v* szintér egyértelmi
dominanciajat hozta.

Fontos megjegyezni, hogy mivel az els§ kisérletsorozat az arnyék-
leirokon kiviil nem hasznal fel mas jarulékos informéciot, eredményei
objektivebben és dltalanosabban jellemzik szintérvalasztés kozvetlen



2. édbra. Objektum elmozdulasok detekcidja mozgo légi jarmirsl
késziilt képparon. Az abran az eljaras bemenetét képezd, mozgod
kameraval rogzitett képek és az elmozdulasok maszkja lathato [2.1
tézis|

hatasat. A Markov mez8s kisérletek ugyanakkor azt bizonyitjak,
hogy a megfelels szinmodell kivalasztisa az Osszetett — szomszé-
dosségot, textirat és kornyezeti szinstatisztikat is figyelembe vevs
— modellben is mérhetd teljesitmény javulast eredményez.

2. tézis: Uj haromrétegii, cimkefiizion alapulé Markov me-
z8s modelleket adtam a kameramozgastol fliggetlen objek-
tum elmozdulasok detekciéjara, valamint t6bb év id&kii-
16nbséggel készitett 1légi képparokon megfigyelheté beépi-
tett teriiletek valtozasainak észlelésére. Elvégeztem a mo-
dellek kisérleti validaciojat.

A szerz6 kapesolodo publikacioi [3][6][13]

2.1. Uj statisztikai modellt adtam kameramozgéstol fiiggetlen
objektum elmozduldsok detekciéjéra légi jarmiivekrdl készitett
képpéarokon. Kisérletileg megmutattam a javasolt megkozelités
elényeit tisztan 2D regisztracié alapu, valamint lokélis paralla-
xiscsokkentést alkalmazé korabbi modellek hasznélataval szem-
ben.

Eltérs kamerapoziciobol készitett fotok dsszehasonlitasa a képek
automatikus egymasra illesztésével kezdddik. Ez a regisztraciénak
nevezett miivelet azonban — a jelenleg elérhets eszkozokkel — gyakran
nem oldhaté meg pontosan, mivel a 3D kornyezet teljes és hiba
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nélkiili rekonstrukciojat igényelné. Modszerem ezért a ,tokéletes
regisztracié” feltételezése nélkiil ad statisztikai becslést az elGtér
régidira. Az eljaras stird parallaxis hatéas jelenlétével szamol, azon-
ban feltételezi, hogy az ebbdl eredd térbeli torzitas korlatos mértékd.
Ertekezésemben megmutattam, hogy az Osszetartozo pixelek sziir-
keségi értékének kiilonbsége és a lokalis korreldcidszamitas egymast
hatékonyan kiegészité jellemzSket nyidjt objektumelmozdulas de-
tekcidhoz olyan képparokon, melyeket el6zéleg egy automatikusan
szamithatd globalis projektiv transzforméacio segitségével regisztra-
lunk.

Az el6bbiekben kinyert jellemzdék integralasiara bevezettem egy 4j
haromrétegi Markov mezds struktirat. A két széls6 réteg szegmen-
taldsa a kiilénbo6zd jellemzékon alapul, mig a kdzéps6 réteg a végss
valtozasmaszkot jeleniti meg anélkiil, hogy a mérésekkel kozvetlen
Osszekottetésben lenne. Rétegen beliili kapcsolatok biztositjak a
szegmentélt képek simasagat, mig rétegek kozotti linkek felelGsek
a kozépss réteg szemantikailag helyes cimkézéséért.

A markovi energiatag (1. egyenlet) az alabbi modon szamithato:

Z—logPsd + Z—long + Z O(w(r"),w(s")) + ZCS,

s i,{r,s}

ahol P? és P¢ a megfigyelt jellemzSk és a hozzajuk rendelt rétegek
cimkézésének konzisztenciajat irjak le, a 2. képletben alkalmazott
valoszintiségi modon. A ©(.,.) fliggvény felelés a sima szegmenta-
ciokért az egyes (i-vel indexelt) rétegeken, ¢s értéke pedig +p kons-
tans, attol fliggéen, hogy az s pixelhez tartozé cimkék a harom
rétegen megfelelnek-e az eldirt cimke-fuzios szabalyoknak.

A modell kisérleti validacioja a megkdzelités elényeit mutatta ugyan-
erre a gyakorlati feladatra adott korabbi megoldasokhoz képest.

2.2. Markovi modellt terveztem, mely 1ij beépitett teriiletek de-
tekcidjara alkalmas jelentds idSkiilonbséggel késziilt 1égi felvé-
teleken. Megmutattam, hogy az Osszehasonlitott képek szeg-
mentacioi kozott pixelszintii GsszekGttetéseket létesitve a zajos
osztalyleirékra robosztus régié szintd valtozasdetekcios eljaras
nyerheté.
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Jelentds idGkiilonbséggel készitett felvételek Gsszehasonlitasa ese-

tén a pixelszintd eljarasok helyett gyakran a robosztusabb, régio
szintld megkozelitéseket alkalmazzak. Az Osszevetett képek korabbi
modszerekkel torténd régiokra bontasa azonban a zajos, illetve sze-
mantikailag hidnyos osztalyleirok hatasa miatt gyakran nem telje-
sen egyforma, igy a régiok Osszevetése szamos hamisan megjelend
kiilonbséget is tartalmazhat.
A disszertacioban Markovi keretrendszert adtam strukturalis terii-
letvaltozésok detekcidjara a 2.1 tézispontban bemutatott harom-
rétegti modell segitségével. Esetiinkben a két széls6 réteg ugyanar-
rol a foldrajzi teriiletrsl, de jelentds iddkiilonbséggel (t6bb hénap
vagy év) készitett felvételek szegmentéciojat végzi, mig a kozépss
réteg ismét a detektalt valtozastérképet jeleniti meg. A modszer a
képek egylittes szegmentalasat és a valtozasmaszk generalasat egyet-
len globalis optimalizacidoként végzi el, az Gsszetartozo pixelek kozott
osszekottetéseket létesitve. Igy a modszer sima és Gsszefiiggs régiok
létrehozasat segiti el6 mind a szegmentalt képeken, mind a valtozas-
térképen. A modellt beépitett és természetes teriiletek valtozéasait
detektalo alkalmazés esetén teszteltem. Kisérletileg megmutattam
a tobbrétegli megkozelités elényeit hagyoméanyos egyrétegti Markov
mez6k kompozicidjaval szemben.

4. Az eredmények alkalmazasi teriiletei

A dolgozatban bemutatott algoritmusok magasabb szintl képfel-
dolgozasi eljarasok eléfeldolgozasi lépéseként hasznalhatok, féként
videomegfigyelés és 1égi felderités teriiletein.

A modszerek kozvetleniil kapcsolodnak az elmilt években lezéarult,
illetve jelenleg is folyd kutatési projektekhez a Pazmany Péter Ka-
tolikus Egyetem, valamint az MTA-SZTAKI részvételével. A kdvet-
kezGkben Osszegzem a legfontosabbakat.

A MUSCLE EU Project Shape Modelling E-csoportja alakzatok fel-
ismerését célozta meg képadatbazisok indexelése céljabol. F§ fela-
datai objektumok alak alapu analizise és alaki jellemz&k tanulésa,
prior ismeretek alapjan torténd szegmentécié és alakzat alapjan
torténs eseményfelismerés. Az emlitett feladatokban létfontossagu

12



3. abra.  Beépitett teriiletek valtozasanak detekcidja jelentss
idskiilonbséggel késziilt 1égi képparon. a)-b) légi felvétel 2000 és
2005 évrdl ¢) a detektalt valtozasok maszkja (4j hazak és utak) d)
a valtozasmaszk visszavetitve a masodik képre [2.2 tézis]

az alakzatok pontos sziluettjeinek a kinyerése, mint kezdeti lépés.
Az Autoném Légi Felderités és Navigécio projekt (NKFP 2/046/
04 NKTH) {6 feladata egy olyan kompakt latorendszer 1étrehozésa,
amely a pilota nélkiili repiils jarmtvek 6nélld vizualis felismerd és
navigacios egysége lehet. A rendszernek érzékelnie és foldi tamo-
gatas nélkiil értelmeznie kell a vizualis informaciot (hosszu tava)
navigacios dontések autoném kialakitasahoz. A fejlesztett rend-
szer polgéari felhasznalasi célja jellegzetes terepformak és felszini
morfologiak, tereptargyak, mozgo objektumok, illetve megvaltozott
kornyezeti viszonyok felismerése.

A GVOP (3.1.1.-2004-05-0388/3.0) projekt elsédlegesen a video-
anyagok értékelésével, besorolasaval, masrészt a szdmunkra érdekes
részletek visszakeresésével, vagy a videofelligyeleti rendszerekben az
érdemleges események azonositéasaval foglalkozik. Valamennyi fela-
dat esetén az objektumelmozdulasok detekcidja fontos informaciot
ad.
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Tudomanyos palyam elinditasaért kiillon koszonet illeti Vamos Ti-
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SZTAKI-ban.

Kozvetlen munkatarsaim —mai nevén— a SZTAKI EEE kutatocso-
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