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Цель

Разработать программный инструмент, который позволит 
распознавать роботов при различных условиях 
освещённости, при этом необходимо оптимизировать 
решение для работы в реальном времени
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Постановка задачи

● Оптимизировать сбор данных
● Разработать устойчивый к изменениям освещённости 

алгоритм для сегментирования изображения
● Приспособить алгоритм к масштабам реального 

времени
● Протестировать и проанализировать решение
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Цветовое пространство

YUV, HSV или RGB

HSV YUVRGB 6



Сбор данных

● Данные о цветах меток, мяча и поля
● Масштаб объектов в данных условиях
● Информация о метках роботов
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Сегментирование

● Уменьшение количества просматриваемых пикселей
● Определение типа
● Поиск связных областей
● Ориентация и номер робота
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Реализация
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Тестирование

1. Естественное освещение
2. Искусственное 

освещение
a. Светодиодная лампа
b. Галогенная лампа
c. Люминесцентная 

лампа

1. Статичные объекты
2. Движущийся объект
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Результат

● Найдена модель данных
● Разработан алгоритм сегментирования
● Уменьшено время работы алгоритма
● Решение протестировано в реальных условиях
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