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[11], принять к применению в исследованиях вторую методику. 
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КОВОЧНЫХ МЕСТ  
METHODS FOR VEHICLE DETECTION ON STATIC IMAGES FOR  

AVAILABLE PARKING LOTS DETERMINATION 
 

Ключевые слова: камера видеонаблюдения, обнаружение автомобиля, выделение 
границ, обнаружение углов, оператор Кэнни, детектор Харриса. 

Аннотация: в статье рассматриваются методы для обнаружения автомобиля на стати-
ческом изображении с камеры видеонаблюдения. 
 

Keywords: camera surveillance, vehicle detection, highlighting the borders, detection an-
gles, Canny edge detector, Harris detector. 

Summary: this article discusses techniques for the detection of the vehicle on a static image 
from a surveillance camera. 
 

Введение. Определение количества свободных парковочных мест являет-
ся важной задачей в современном мире. Надежным способом решения данной 
задачи является использование разнообразных датчиков, определяющих заня-
тость парковочного места. Очевидным минусом этого способа является необ-
ходимость оборудования каждого парковочного места датчиком. 

Большинство парковок оборудованы камерами видеонаблюдения, что да-
ет возможность определения количества свободных парковочных по изображе-
нию с них. Плюсом этого способа является почти полная бесплатность: расхо-
ды необходимы только на передачу и обработку изображения с камеры. 

Проведем сравнительный анализ следующих методов обнаружения авто-
мобиля на изображении: метод на основе обнаружения цветовых меток; метод 
на основе обнаружения углов; метод на основе выделения границ. 

Основная часть. Метод обнаружения цветовых меток основан на про-
верке перекрытия цветовой метки, нанесенной на парковочное место, ав-
томобилем. Данный метод очень прост в реализации, так как для оценки веро-
ятности занятости парковочного места достаточно проверить изменился ли цвет 
в области цветовой метки. Удобнее всего это делать, переведя исходное изоб-
ражение в цветовую модель HSV (рис. 1). 

Минусы данного метода: необходимость нанесения меток, в случае выпа-
дения осадков (снег) метод перестанет работать. 

Следующие два метода предполагают, что покрытие парковки не имеет 
резких контрастных переходов. 

Метод обнаружения углов основан на детекторе особых точек изображе-
ния. Самым распространенным детектором является детектор Харриса (рис. 2). 

Для определения вероятности необходимо подсчитать число обнаружен-
ных углов в области парковки: чем больше углов, тем больше вероятность. 

Недостаток данного метода – низкая грубость: шумы на изображении бу-
дут давать ложные углы. Кроме того, дефекты дорожного покрытия также мо-
гут иметь углы. 

Следующий метод – метод выделения границ. Самым точным и самым про-
стым является детектор границ Кэнни. Пример работы этого детектора на рисунке 
3. Как видно, на занятом парковочном месте обнаруживается большое число гра-
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ниц. Просуммировав число белых точек на парковочном месте и разделив на общее 
число точек, можно оценить вероятность нахождения автомобиля на этом месте. 

 
Рисунок 1 – Оригинальное изображение с камеры (слева) и его цветовой  

тон в модели HSV (справа) [1] 
 

 
Рисунок 2 – Результат работы детектора Харриса [2] 

 

 
Рисунок 3 – Результат работы детектор границ Кэнни [3] 

Алгоритм детектора Кэнни [4]: 
1 Сглаживание – необходимо для избавления от шумов. Обычно приме-

няется фильтр Гаусса. 
2 Поиск градиентов – выбираются точки с максимальным градиентом: где 

происходит резкое изменение цвета. 
3 Подавление немаксимумов – только локальные максимумы отмечаются 

как границы. 
4 Двойная пороговая фильтрация – отбрасывание точек со слишком боль-

шим или слишком маленьким градиентом. 
5 Трассировка областей неоднозначности – точки, где градиент недоста-

точно высок, считаются границами, только если рядом есть граница. 
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Преимущество данного метода в том, что легко контролировать его рабо-
ту: изменяя параметры фильтра Гаусса, можно менять чувствительность к по-
мехам на изображении, меняя пороги для максимумов и минимумов – отсекать 
оставшиеся помехи. Это очень важно, так как метод должен работать на разных 
парковках с разными свойствами изображения. 

Таким образом, наиболее подходящим для решения задачи обнаружения 
автомобиля на изображении является метод выделения границ на основе детек-
тора Кэнни, как самый простой, гибкий в настройке. 

Заключение. В ходе данной работы были рассмотрены методы обнаруже-
ния автомобиля на статическом изображении: метод обнаружения цветовых ме-
ток, метод обнаружения углов (детектор Харриса), метод выделения границ (де-
тектор Кэнни). Проанализировано качество их работы. Был сделан вывод, что са-
мым подходящим является метод выделения границ. Он не требует нанесения ме-
ток на покрытие, дает широкие возможности для регулировки его работы. 
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