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Apéndice A

Tabela 17: Simbolos utilizados no texto e suas respectivas descri¢oes.

p Matriz com os valores dos pixels nas coordenadas (x,y) de um
) quadro da sequéncia de imagens capturado no instante t.
Matriz com os valores dos pixels da componente de brilho nas
I°(x,y) |coordenadas (x,y) de um quadro da seqiiéncia de imagens
capturado no instante t.
Matriz com os valores dos pixels das componentes de
I°(x,y) |crominancia nas coordenadas (x,y) de um quadro da seqiiéncia
de imagens capturado no instante t.
B Matriz com os valores dos pixels nas coordenadas (x,y) da
) estimativa de fundo no instante t.
B (x.y) Matriz com os valores dos pixels da componente de brilho nas
coordenadas (x,y) da estimativa de fundo no instante t.
Matriz com os valores dos pixels das componentes de
Bf(x,y) |crominancia nas coordenadas (x,y) da estimativa de fundo no
instante t.
" Matriz l6gica cujos pixels de valor “1” representam o fundo e os de
o) valor “0”, o primeiro plano.
In Parametro baixo que caracteriza os pixels do fundo.
TH Parametro alto que caracteriza os pixels do fundo.
Tc Parametro que caracteriza os pixels relativos a sombras.
K Par&metro que define o nimero de quadros consecutivos maximo
e sem mudangcas significativas antes da atualizagdo do fundo.
K Matriz que armazena o numero de quadros consecutivos sem
() mudancas significativas para cada pixel.
Parametro que define o peso utilizado para atualizagdo de pixels
P nas estimativas de fundo.
Parametro que caracteriza a similaridade em relagéo a pixels do
& primeiro plano.
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Parametro que define o tamanho maximo para cada segmento

Anax " ~
originado na segmentaciao watershed.
A Parametro que define o tamanho minimo para cada segmento
e originado na segmentacédo watershed.
. Parametro que define os marcadores utilizados na segmentagao
watershed.
R Parametro que define o deslocamento méaximo de um segmento
e entre quadros consecutivos.
Vetor com os valores dos percentis dos médulos das diferengas
T de cores entre os pares de pixels correspondentes de uma regiao
de interesse e suas possiveis regides correspondentes.
Parametro que define o percenti maximo admitido para
MTmax considerar que uma regiao correspondente foi encontrada.
Matriz com a magnitude e o angulo dos vetores de movimento
m encontrados para cada regidao de interesse.
Vetor com todos os segmentos encontrados na segmentagcao
v watershed.
Vetor com os segmentos encontrados na segmentagéao watershed
S que ainda ndo foram agrupados. Tais segmentos séao
representados por s;, Sk
e Matriz representativa do g-ésimo grupo formado na etapa de
I agrupamento de segmentos.
A jC Rétulos associados ao segmento s; no quadro anterior € no
e quadro atual (corrente), respectivamente.
D Pardmetro que define a distdncia maxima tolerada para
e considerar dois vetores como coerentes.
s Parametro que define a area minima estabelecida para manter na
'min

analise um segmento isolado.

4
max

Parametro que define o niumero de quadros consecutivos maximo
para que uma alteracdo no fundo seja considerada como atitude

suspeita.
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Apéndice B

Os padroes usados para descrever as cores, como matiz, brilho e
intensidade s&do subjetivos e tornam as comparacbes dificeis. Em 1931, a
Comissao Internacional de lluminagdo, conhecida por CIE (Commission
Internationale de [I'Eclairage), estudou a percepcdo do olho humano e
desenvolveu um padrdao chamado CIE XYZ. Este padrdao é definido como um
espaco tri-dimensional, onde trés valores positivos definem uma cor. Este padrao
ainda é muito usado atualmente.

Com o passar do tempo a CIE desenvolveu outros sistemas de cores
adicionais com especificacbes que permitem representacbes de cores
alternativas que se enquadram melhor para determinadas situagbes do que o
sistema CIE XYZ. Um destes sistemas foi o0 CIE Lab [FORSYTH 03], criado em
1976, com o intuito de obter um sistema de cores uniforme capaz de ser
correlacionado com a aparéncia visual das cores.

Para que seja feita a conversdo de RGB para CIE Lab é necesséria a
passagem pelo sistema de coordenadas de cores CIE XYZ. Ou seja, a
conversao é feita, inicialmente, do sistema RGB para o sistema CIE XYZ. Em
seguida, converte-se do sistema CIE XYZ para o sistema CIE Lab.

Para a conversado de RGB para CIE XYZ usa-se a seguinte transformacgao
(Figura 26):

X 0,412453 0,357580 0,180423 R
Y |=(0212671 0,715160 0,072169 |-| G
V4 0,019334 0,119193 0,950227 B

Figura 26: Conversao de RGB para CIE XYZ.

Ja a conversao de CIE XYZ para CIE Lab é feita segundo o algoritmo
apresentado na Figura 27. Nesta conversdo as informagbes de cor estdo
referenciadas aos valores da cor branca considerada pelo sistema. No algoritmo
apresentado acima, tais valores sao representados por X,, Y, e Z,, sendo que no
sistema desenvolvido nesta dissertacao os valores usados para estas variaveis
foram: X, = 238,4422; Y, = 249,8545 e Z,, = 274,0084.
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Figura 27: Converséo de CIE XYZ para CIE Lab.
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