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Segmentacdo de Video Baseada em Movimento

Roberto Hugo Wanderley Pinheiro e Robson Cavalcanti Lins

Resumo— Este artigo apresenta uma modificacdo numa técnica
de segmentacdo de video, visando garantir melhores resultados
e diminuir as dificuldades de segmentacio em seqiiéncias com
movimentos lentos.
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Abstract— This article presents an modification in a technique
of video segmentation, aiming guarantee better resulted and
diminish the segmentation difficulties in sequences with slow
movements.

Keywords— Video Segmentation, Video Object Plane, MPEG-
4, Object Tracking.

I. INTRODUCAO

O problema de segmentacdo do video, tarefa fundamental
para as aplica¢des no padrio MPEG-4 [1], consiste na extracio
dos objetos existentes em cada quadro da seqii€ncia de video.
A abordagem mais comum para se iniciar a segmentacdo ¢
baseada na diferenca entre quadros, para encontrar os objetos
em movimento. Um problema com essa metodologia, € que
caso algum objeto deixe de se mover durante alguns quadros
da seqiiéncia, dificulta o seu rastreamento.

A técnica para segmentacdo de video proposta por [2]
mostrou-se eficiente quando a segmentacdo do primeiro
quadro for precisa. Neste artigo, foi realizada uma modificacao
na referida técnica para suprir o problema gerado por uma
segmentacdo falha do primeiro quadro.

II. ALGORITMO DE MEIER

Nesta se¢@o descreve-se a técnica de segmentagdo de video
proposta por [2], para que apds sua apresentacio sejam mostra-
dos os pontos modificados para a implementacdo realizada
neste artigo.

Na técnica estudada, a imagem sofre uma série de operacdes
para que o objeto possa ser extraido do quadro atual. Para
que o algoritmo se desenvolva é necessdrio inicializar o
modelo, seguir atualizando durante a seqiiéncia do video para
entdo extrai-lo e encontrar todos os quadros segmentados.
Nas subsecdes seguintes serdo apresentados estes passos do
algoritmo.

A. Inicializa¢do do modelo

Para dar inicio a execucdo do algoritmo é necessdrio gerar
um modelo inicial para que ele seja utilizado como parametro
da segmentacdo do primeiro quadro e gerar um modelo do
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segundo quadro, para segmentar o segundo e assim consecu-
tivamente durante toda a seqiiéncia de video.

O primeiro modelo é gerado pela diferenca entre os dois
primeiros quadros da seqiiéncia. O resultado serd uma imagem
de dificil visualizagdo, mas ao realizar uma limiariazacao
transformando-a em uma imagem de apenas duas cores (preto
e branco) serd possivel notar as partes que se movem durante
esses dois quadros, considerado o objeto ou parte dele. Sobre
esta imagem aplica-se um algoritmo de afinamento de bordas
e o modelo inicial estd pronto para ser utilizado.

B. Atualizacdo do modelo

Na atualiza¢do do modelo, serdo recebidos como parametros
para sua execucdo o modelo inicial e a imagem da borda.

A imagem da borda, gerada pelo Operador Canny, serd o
principal instrumento da segmentacio, ja que ela delimitara as
bordas do objeto durante o processo.

Alguns passos s@o necessdrios para atualizacdo do modelo,
eles serdo listado a seguir:

1) Componentes Rdpidos e Lentos: Para tentar evitar que
os objetos que se movem pouco se percam durante a seqii€ncia
de video, é realizada uma diferente abordagem para estes.

A imagem da borda ¢é dividida em dois componentes, um
representa oS que se movem rapidamente e outro os que
se movem lentamente, que serdo concatenados ao final das
duas operagdes. Para tal operacdo utiliza-se a Distincia de
Hausdorff e Rotulacdo de Componentes Conectados.

2) Distdncia de Hausdorff: Proposta por Huttenlocher [3],
a distancia de Hausdorff, tem como objetivo comparar imagens
binarias. Essa comparacdo serd feita entre o modelo inicial e
a imagem da borda. Com isso, serdo detectados os pixels da
imagem da borda que se encontram a uma distancia dos pixels
do modelo inicial.

A implementacdo da distancia de Hausdorff foi realizada
via a Transformada da Distancia (DT) que define pequenas
madscaras contendo aproximacdes inteiras de distdncias de uma
pequena vizinhanga. Existem duas mdscaras que podem ser
utilizadas: Chamfer 3-4 e Chamfer 5-7-11. A técnica em
estudo utilizou a mascara Chamfer 5-7-11 por gerar melhores
resultados. Ao aplicar a DT serd obtido os componentes
rapidos do quadro atual.

3) Rotulacdo de Componentes Conectados: A rotulacio é
necessdria para que possa encontrar os provdveis objetos do
quadro, a técnica € aplicada sobre um quadro de bordas e
limiarizado, sendo entdo uma rotulagdo dos pixels da borda
que estdo conectados entre si.

Nesta fase do algoritmo, serd encontrado os componentes
lentos que serdo obtidos encontrando as conexdes entre o
modelo inicial e a imagem da borda.

Unindo-se os dois componentes jd encontrados serd obtido
a imagem da borda que representa o objeto.
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4) Remocdo de Fundo Ruidoso: Para evitar ruidos impostos
por fundos confusos ou complexos, € aplicada uma técnica
para remover os ruidos que se apresentam na imagem da borda.

Basicamente ¢ realizado um histérico de toda a seqiiéncia
de video, até o momento para que seja montada uma
contabilizacdo sobre cada pixel. Aquele que ultrapassar um
determinado nimero de apari¢des, serd considerado fundo e
removido.

C. Extracdo dos Objetos

O processo de extracido do objeto € uma aplicacdo simplista
de varredura em toda a imagem nos eixos X e y.

Nesse estidgio a imagem estard segmentada possuindo ape-
nas pixels que pertencam a borda do objeto. O algoritmo ird
passar por todas as linhas da imagem e do primeiro ao dltimo
ponto da borda de cada linha ele colocara os respectivos pixels
da imagem original. O mesmo se aplicard para as colunas,
formando no final o objeto segmentado.

IT1I. MODIFICACOES REALIZADAS

A modificacdo realizada consiste na jun¢do dos compo-
nentes rapidos e lentos, para uma vez unidos serem detectados
em conjunto ao invés de concatenados posteriomente, para
isso foi realizada uma modificagdo na técnica de Rotulacdo
de Componentes Conectados.

A técnica de rotulagdo fard uso da imagem da borda e a
imagem gerada pela DT. Todos os pixels da imagem gerada
pela DT serdo considerados como pertencentes a mesma
regido, mesmo nao estando conectados, essa implementacio
se deve ao fato de poder encontrar todas as bordas que se
conectam por meio da parte que se move da imagem, sendo
possivel detectar os movimentos suaves.

IV. RESULTADOS

As simulagdes foram feitas com o uso dos componentes
de lumindncia para imagens das seqiiéncias classicas: Claire
e Ténis. A seqiiéncia Ténis possui movimentos bruscos, en-
quanto a Claire possui movimentos suaves, portanto foram
analisados tipos diferenciados de movimento. O tamanho
utilizado em cada imagem foi 240 x 240 pixels.

Os resultados mostram a segmentacdo, de apenas um
quadro, realizada sobre as seqii€ncias descritas. Na figura
1 apesar de ser uma seqiiéncia composta por movimentos
suaves e lentos, foi possivel extrair com perfeicdo o ob-
jeto presente na cena. Devido ao fundo pouco ruidoso e
constante nao houveram problemas na segmentacdo. J4 na
figura 2, mesmo possuindo movimentos bruscos e notdveis a
segmentacdo gera ruidos. Esses ruidos provém justamente da
grande movimentagdo entre dois quadros, deixando resquicios
de movimentos, ou ruidos da prépria imagem.

V. CONCLUSOES

A modificacdo na técnica surtiu um efeito positivo sobre a
seqiiéncia Claire, que possui movimentos lentos, mas gerou
ruidos na seqiiéncia Ténis, que € uma seqiiéncia de movimen-
tos rapidos.

Fig. 1. Segmentacdo do 2° quadro da seqiiéncia Claire.
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Fig. 2. Imagem da borda do 3° quadro da seqiiéncia Ténis.

Conclui-se que a técnica possui bons resultados para
seqiiéncia lentas, que sdo comumente de dificil segmentacio
devido a deteccdo do movimento ser complexa. Porém, para
as seqiiéncias mais rapidas € necessdrio o acréscimo de algum
componente que comprometa menos a segmentacao.
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