ViaeoCAD 70

nowa jakosC w projektowaniu
systemow CCTV

Chwila odpoczynku

w potyczce z monitoringami
miejskimi. Kontynuacja
bedzie juz w oparciu

0 najnowszg wersje
programu VideoCAD
—VideoCAD 7.0 Lite

i Pro. W tym felietonie
przedstawie podstawowe
nowe funkcjonalnosci
programu, ktére w mojej
opinii s niezastgpionym
narzedziem projektanta

czy tworcy programu
uzytkowego monitoringu.
Analiza i ocena skutecznosci
kamer CCTV uzyskata nowe
oblicze.

Waldemar Fiatka

ajnowsza wersja programu Wpro-
wadza nowe pojecie i narzedzie

o tajemniczej nazwie ,,Rozdzielczo$c

przestrzenna”. Jest to niezwykle trafne
pojecie, jezeli wezmie sie pod uwage jego
dziatanie. Dziafanie tego narzedzia przed-
stawiono na rys. 1.
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Rys. 1. Ocena rozdzielczosci przestrzennej dla kamery stacjonarnej

Otéz funkcja ta natychmiast przed-
stawia w czytelny sposéb w przestrzeni
obserwacji kamery obszary spetniajgce
zatozone wczesniej kryteria rozdzielczosci.
Oznaczono je kolorami. Dla analizowanej

kamery zatozono wysokos¢ obiektu testo- ; | = .] ‘; S ﬁ ?
wego 1,64 m. Obiekt ten dla naszej kamery

/64 m. Obiekt ten dla naszej kam " & Within projection
o rozdzielczosci pionowej 576 pikseli ulo "?\. III M{ u

t Cables Criteria Help

kowany np. w przestrzeni ,,zottej” bedzie e Dome

spetniaf kryteria detekcji zdefiniowane

wczesniej jako 39 pix/obiekt. Naktadajac Off I
nasz obszar na mape z lokalizacja kamery - ™ —
natychmiast widzimy, w jakim obszarze

funkcja detekqji bedzie skuteczna. Rys. 2. Menu oceny rozdzielczosci przestrzennej

dla kamery stacjonarnej lub obrotowej



Rys. 3. Ocena rozdzielczosci przestrzennej dla kamery obrotowej

Rys. 5. Ocena rozdzielczosci przestrzennej dla kamery obrotowej z obiektami na planie
po zmianie kryteriow

projektowanie

Od biedy te same dane mozemy wyliczy¢
analitycznie, ale czas spedzony na tej
czynnosci jest niewspotmierny do uzy-
skanego efektu, a wyniki nie s3 tak
oczywiste i tatwe do zobrazowania.

Wiemy juz, jak oszacowac rozdziel-
czos$¢ przestrzenng kamery stacjonarnej.
A co z kamerami obrotowymi? Czy mu-
simy wielokrotnie obraca¢ kamere sta-
cjonarng, zeby oceni¢ rozdzielczo$¢ ka-
mery obrotowej? Nie musimy. Nastepne
nowe narzedzie umozliwia wykreslenie
obszaru kamery obrotowe] bez koniecz-
nosci dodatkowych operacji (rys. 2).

Nasz wykres obszaru rozdzielczosci
przestrzennej wyglada jak na rysunku 3.

Mozna grymasi¢, ze majac dane
z analizy jak na rys. 1 taki efekt uzyska-
my za pomocg dowolnego programu
CAD — byleby potrafit rysowa¢ kotka.
| tutaj czeka nas nastepna niespodzian-
ka. Ot6z wrysowujgc w wykres rozdziel-
czosci przestrzennej kamery obrotowej
obiekty state (np. budynki, drzewa
i inne przeszkody) uzyskujemy natych-
miastowg wiedze o obszarach wyla-
czonych spod obserwacji. Nasz obszar
z wrysowanymi przeszkodami tereno-
wymi wyglada jak na rysunku ponizej.
Wyraznie widzimy luki w przestrzeni
obserwacji kamery. Jezeli w obszarach
wytgczonych spod obserwacji znajduja
sie obiekty wymagajace szczegdlnego
nadzoru, juz na etapie koncepcji lub
projektu mozemy przedsiewzig¢ srodki
zaradcze.

Réwniez taki wykres jak na rys. 4 moze-
my uzyska¢ innymi metodami, lecz przypo-
mina to troche bieg maratonski na czwora-
kach. Owszem, mozna — tylko po co?

Rozdzielczos¢ przestrzenna jest
parametrem w petni definiowalnym.
Mozemy zdefiniowac do 10 poziomow
kryteridw rozdzielczosci, postugujac
sie roznymi kryteriami wzorca — piksele
na obiekt, piksele na metr, % ekranu itd.
Kryteria te zorganizowane sg nastepnie
w wymagania zgodne z dokumentem
odniesienia. Ich zmiana polega na pro-
stym wyborze opcji. Po wczedniejszym
zaprojektowaniu sceny, wynik w réznych
konfiguracjach kryteridow uzyskujemy
natychmiast. tatwe jest rowniez po-
réwnanie réznych wynikow uzyskanych
na podstawie réznych dokumentéw od-
niesienia — norm, zalecen, wytycznych itp.

Ortodoksyjnych projektantéw syste-
mow CCTV zapewne mile zaskoczy fakt
mozliwosci oceny jakosci obrazu przez
zastosowanie modelu rotakina. Juz nie
musimy czekad na fizyczng realizacje syte-
mu i weryfikacje jego jakosci za pomoca
testow.
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Rys. 6. Weryfikacja rozdzielczosci przestrzennej dla obiektu testowego ,rotakin” z widokiem

na monitorze
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Rys. 8. Widok nocnego planu z oceng skutecznosci sztucznego oswietlenia

Symulacje takich badaf mozemy
przeprowadzi¢ juz na etapie koncepcji czy
projektu, postugujac sie standaryzowang
figura rotakin. Skutecznos¢ tej metody
oceny wida¢ na rys. 6. Figura w centralngj
czesdci ekranu zostata ustawiona na gra-
nicy obszaru rozpoznania i identyfikacji.
Zajmuje okoto 50% ekranu, co jest zgodne
ze standardami okreslonymi w normie EN
50132-7. Oprocz tego nalezy zwrdci¢ uwa-
ge na jeden drobny szczegét — w naszym
polu widzenia kamery (lub catego systemu
CCTV) mozemy ustawic kilkanascie (a na-
wet kilkadziesiagt) wirtualnych figur rotakina
i obserwowac je jednoczesnie. W rzeczy-
wistosci taki test jest raczej niemozliwy
do przeprowadzenia — chociazby ze wzgle-
du na koszt figur testowych.

W najnowszej wersji programu
VideoCAD uwzgledniono trendy rozwo-
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jowe systemdéw CCTV i rosngcg popu-
larnos¢ kamer megapikselowych. Widac

to narys. 7. Rozwiniete menu umozliwia
stosowanie kamer o pionowej rozdziel-
czosci 2600 pikseli, co dla formatu 16:9
odpowiada kamerom 12 Mpix.

Réwniez analiza skutecznosci CCTV
przy sztucznym oswietleniu zostata
znacznie rozszerzona w poréwnaniu
z poprzednig wersja oprogramowania.
Dotyczy to w szczegdlnosci wprowa-
dzenia nowych zrédet Swiatta widzial-
nego oraz kilku rodzajéw swiatta IR.

Za pomoca narzedzi udostepnianych
przez program mozemy np. ocenic¢ efek-
tywnos¢ zrédet Swiatta sztucznego we
wspodtpracy z systemem CCTV — tak jak
dla przedstawionego na rys. 8 szperacza
ze Swiattem widzialnym, z katem Swie-
cenia 10°.
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Rys. 7. Menu predefiniowanych rozdzielczosci
pionowych kamer dla kryteriow rozdzielczosci
przestrzennej

Program jest jeszcze w wersji angloje-
zycznej, ale trwajg intensywne prace nad
jego spolszczeniem. Nastepne spotkanie
z monitoringiem miejskim bedzie juz za-
pewne na nowej wersji oprogramowania,
z polskg wersjg jezykowa.

Moze sie wydawac, ze VideoCAD jest
programem trudnym w obstudze. Ale
to samo mozna powiedzie¢ o kazdym
z programow z rodziny CAD. Trudne
sg jedynie poczatki. Powiedziatbym raczej,
ze program wymaga od uzytkownika duzej
wiedzy branzowej. Efektywnos¢ jest wy-
tacznie kwestig wprawy w postugiwaniu sie
narzedziem i kreatywnosci — jak w kazdym
innym przypadku. Ja uniwersalniejszego
i lepszego narzedzia projektowego do kre-
owania wirtualnej rzeczywistosci w sys-
temach CCTV dotychczas nie spotkatem.
Oprécz tego jestem przekonany, ze pro-
ducent nie powiedziat jeszcze ostatniego
stowa. @

Bezposredni kontakt do autora:
wfialka@hot.pl



