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Controllo velocita’ di videocamere per 
pattugliamento perimetrale 

  Controllo di pan-tilt-zoom in 
velocita’ 

  Progettazione traiettoria tramite 
spline 

  Implementazione su videocamera 
reale 

! L’analisi e la progettazione deve produrre un software:
! Distribuito

! Asincrono

! Approccio UML (Unified Model Language):  facilita supporto
software,  integrazione con ambienti di sviluppo.
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Analisi e progettazione: approccio UML
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! Definizione della traiettoria usando la funzione spline

Calcolo della traiettoria da 1-D a PTZ
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Calcolo della traiettoria da 1-D a PTZ



Tracking visivo non-supervisionato tramite 
Support Vector Classification 

  Tracking di un oggetto come 
problema di classificazione 

  Quadratizzazione di SVC  
  Filtraggio alla Kalman 
  Implementazione in tempo-reale Simulazione SQP statico (2/4) 
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!! Caso dati linearmente separabili (20 linearizzazioni) 
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SQP parziale – 20 lin., 100+50 punti 

Simulazione 2 SQP dinamico 
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!! Applicazione algoritmo SQP su video 

!! 3 features          R, G, B 

!! Foreground          pallina bianca con variazioni esposizione 

!! Background          ambiente molto scuro 

Simulazione 2 SQP dinamico 
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!! Applicazione algoritmo SQP su video 

!! 3 features          R, G, B 

!! Foreground          pallina bianca con variazioni esposizione 

!! Background          ambiente molto scuro 

Concetti di base (5/6) 

Contributo apportato dal progetto 

!! Riformulazione del problema  

  tramite minimizzazione di 

        Hinge Loss Function 

            +  

    termine di regolarizzazione: 

!! Approssimazione differenziabile della funzione di costo: 
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Controllo ottimo LQG soggetto a vincoli di 
canale (SNR, perdita pacchetto, ritardo) 

  Filtro di Kalman 
  Controllo LQ 
  Perdita pacchetto 

!"#$%&

'(#$$)"&

'*+&+,'&

!"#$%&

'(#$$)"&

-./01)&'*+&

'(#$$&'*+&

-./01)&+,'&

'(#$$&+,'&
'2344,5&

'*+6+,'&



Stima del moto ondoso in parchi 
energetici basati su onda 

  Modelizzazione moto ondoso 
  Predizione profilo onda da misure 

distribuite di boe 
  Stima moto delle boe 
  Filtraggio temporale e spaziale 
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Sincronizzazione temporale adattiva per 
basso consumo energetico 

  Sincronizzazione orologi distribuita 
  Finestra di sincronizzazione 

adattiva in base ad errore 
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Individuazione di anomalie con grandi 
moli di dati in reti distribuite 

  Individuazione di anomalie nel 
comportamento del sistema 

  Normality learning 
  Possibile farlo in maniera 

distribuita ? 


