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Introduzione

e La tesi nasce da una collaborazione tra:

e Scopo: implementare I’algoritmo di patrolling
perimetrale proposto affrontando le principali
problematiche di integrazione con le telecamere PTZ.
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Definizione dell’algoritmo

e Distribuito

e Lungo una linea 1-D: controllo solo di movimenti orizzontali (Pan)
» Rispetto dei limiti fisici delle telecamere

e Scopo: partizionare il perimetro per minimizzare il tempo di visita
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o STATO DELL’ARTE:

 Analogia con reti di sensori
e Basato su grafi per pattugliamento multi-agente
e Partizione dello spazio tra agenti
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g Sistemi di riferimento

- Sistema di riferimento della
telecamera (CRF)

Sistema di riferimento mondo (WRF)
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g Calcolo della traiettoria da 1-D a PTZ
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g Calcolo della traiettoria da 1-D a PTZ
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g Calcolo della traiettoria da 1-D a PTZ
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g Calcolo della traiettoria da 1-D a PTZ
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g Calcolo della traiettoria da 1-D a PTZ
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g Calcolo della traiettoria da 1-D a PTZ
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g Calcolo della traiettoria da 1-D a PTZ
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( Analisi e progettazione:; approccio UML A

e L’analisi e la progettazione deve produrre un software:
e Distribuito
e Asincrono
e Approccio UML (Unified Model Language): facilita supporto
software, integrazione con ambienti di sviluppo.
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( Analisi e progettazione: approccio UML A
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( Analisi e progettazione: approccio UML A
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Test e risultati
o Test sul testbed Videotec
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Conclusioni e sviluppi futuri

e Risultati ottenuti:

e Calcolo della traiettoria da*
e Progettazione e architettura
 Implementazione su testbed

e Possibill estensioni

e \klocita adattiva di patrolling

e Multitasking

monitor” a 3D
software (UML)
reale

e Estensione f.o.v. della telecamera da puntiforme a 2D
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