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Introduccion.

*Monitorizacion de espacios.
Aplicaciones de Seguridad.
Asistenciales.
*Requerimientos del sistema:
Camara con amplio campo de vision.
- Camara omnidireccional 360°.
Instalacion sencilla y flexible.
- Cableado estructurado, redes de datos.

Descentralizacion del procesado de sefal.
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Arquitectura
Hardware.
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eCamara omnidireccional. RPU-C3522. oo sieTews

\-‘ F’ROCESADO
*Servidor WEB de video. AXIS 241QA.
_ ETHERNET
4 canales de video. SRR b |

0704 X 576. 'O CONFIGURACION . RPUAOD1
RS232 - 12C

oJPEG, MIJPEG, MPEG. vy |

1 puerto serie.

SERVIDOR WEB DE
VIDEO AXIS 241QA

CAMARA RPU-C3522
OMNIDIRECCIONAL

8 1/0 digitales. @~ =0 ——————— 2

1 salida de audio. = -meeemeeeesesesesesgeeseseee-
1 entrada de audio. 66°
Enlace via Ethernet. ORI ORESATY

Linux 2.4



Camara
omnidireccional |
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Design of Panoramic Camera Module -
RPU-C2512

Processed images
from annular image to panorama image

Aluminum deposition; eflect ardg
360-degree

Panorama annular lens Viewing Angle:
+38° and -17°

/

Relay lens g—
Image on the CCD

CCI]E*+ O e

360° annular image is captured on a CCD.
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CAMARA
B Toolbox |
MATLAB oA, CCD
| Optica == e
«Captura | P 2 Mpixel | CONEXION
iMmaA | } CAMARA-
Imagenes o 1 1 SERVIDOR
-Configuracion | WEB DE
" | VIDEO
| | (VIDEO
i SERVIDOR COMPRESOR A/D | C?_MPL_JESTO
CONEXION 7 weB [T ypeg [T Toesm [ o
\ SERVIDOR | pixel |
WEB DE | |
D 0 - N\(--- )
SISTEMA DE SERVIDOR WEB DE VIDEO
PR(?SE}“‘".'S)D ° 400 Kpixel

SISTEMA DE PROCESADO



CCD 2 Mpixel

C é m ara 800 Kpixel efectivos
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omnidireccional Il
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Espejo
Hiperbdlico

CAMARA CENTRAL

EXISTE UN CENTRO OPTICO DEL
ESPEJO.

CAMARA NO CENTRAL

NO EXISTE UN CENTRO OPTICO DEL
ESPEJO.
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Espejo
Parabdlico

CAMARA
CON LENTE
DE OJO DE

PEZ

CAMARAS CENTRALES



Modelo Calibracion
Camara Central |

Premisas:
*EXiste un centro optico en el espejo,
origen de coordenadas 3D para el
sistema.
*El eje de la camara y el eje del espejo
estan correctamente alineados.
*El espejo es absolutamente simétrico
desde el punto de vista rotacional.
*No existe distorsion de la lente.



Modelo Calibracion
Camara Central Il



Modelo Calibracion
Camara Central Il
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Modelo Calibracion
Camara Central IV

COORDENADAS METRICAS

COORDENADAS SENSOR



Calibration images

Calibracion |




Calibracion 11

Forward projection function

Angle of optical ray as a function of distance from circle center (pixels)
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Calibracion IV



Transformacion de la imagen
omnidireccional en panoramica |

—




50

100+

150+

200+

250+

300+

350+

400+

450 -

500 -

550 -

50 -

100+

150

200

250

300

350

400

450 -

500 (-

550

Marque un punto del radio grande
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Transformacion de la imagen
omnidireccional en panoramica |l
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Modelo de Localizacion |




Modelo de — =
| ocalizacion I

LABORATORIO
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Fondo definido como:
O Modelo de Fondo.

Actualizacion
del Fondo <
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Modelo de Deteccion del Primer Plano.

Marque un punto
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Resultados de las simulaciones.



