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плана. Такой подход учитывает, что дым постепенно смешивается с фоном, и позволяет эффективно 
выделять области, в которых присутствует движение. Затем выполняется цветовая сегментация в про-
странстве HSV. После данных этапов выявляются области, которые могут относиться к дыму. Эти 
области делятся на пространственно-временные блоки, далее для них определяются параметры ко-
вариации. Наборы свойств, представляющие собой пространственные и временные характеристики 
областей дыма, используются для формирования ковариационных дескрипторов. Затем производится 
классификация пространственно-временных блоков методом опорных векторов. На заключительном 
этапе алгоритма блок классификации обрабатывает поступившую информацию и выдает сигнал тревоги 
в случае обнаружения дыма.

Обнаружение движущихся  
областей на основе вычитания фона

Методы вычитания фонового кадра для детектирования движущихся объектов основаны на определе-
нии сходства между элементами изображения входного кадра видеопотока и шаблонным (опорным) изо-
бражением, на котором отсутствуют движущиеся объекты, в общем случае путем сравнения с ним всех 
соответствующих пикселов кадра. Такой подход может быть использован для систем видеонаблюдения со 
стационарными камерами, движение которых не предусмотрено. Для простых динамических сцен с редким 
движением в качестве шаблонного может применяться первый кадр. При этом предполагается, что он не 
содержит движущихся объектов. При длительном видеомониторинге леса освещение снимаемой сцены из-
меняется, в ней присутствуют, появляются и исчезают динамические объекты, причем с разной скоростью, 
которая может меняться. Соответственно, чтобы уменьшить количество ошибок при обработке, фоновый 
кадр в таких системах должен адаптироваться к изменениям в видео за счет добавления новых пикселов 
и объектов и удаления предыдущих. Таким образом, формируется модель фонового кадра (фоновый кадр), 
которая не содержит движущихся объектов, на основе анализа нескольких входных кадров видеоряда. Оче-
видно, что качество модели фона во многом определяет результативность обнаружения движущихся объек-
тов. Модель фона формируется с учетом того, что изменения значений яркости пиксела фона от кадра к кад-
ру описываются нормальным законом распределения или смесью нормальных распределений (mixture of 
Gaussians, MOG), а для объектов переднего плана данное утверждение не выполняется. 

Алгоритм, использующий нормальное распределение, моделирует каждый пиксел заднего плана 
с помощью одномерной нормально распределенной случайной величины. В реальных видеопоследова-
тельностях, получаемых с камер систем видеонаблюдения за лесным массивом, существуют различные 

Рис.1. Общая схема алгоритма
Fig. 1. The flow chart of the algorithm


