Systém pro analjuu domravy
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::: ROS

“ Open Source Robotics Foundation

Cilem této prace je navrhnout a implementovat systém pro analyzu dopravy
v robotickém operacnim systému. Systém postupné detekuje a sleduje
vozidla v obraze. Projizdéjicim vozidlGim je mérena aktualni rychlost

a po opusténi ze scény je automobil klasifikovan (znacka a typ).

Pro méreni rychlosti je potfeba nejdrive zkalibrovat video.
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Blokové schéma systému: ffmpeg
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