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	�������. <�
��	� ��=�
�� �

��
���		� ������ ���
�	��� ����
� ��� 
���������		� � �
������ 
���'?���	��� ���� � ���	�����	
� ����'��. <�
��	� 
���������		� ������ @��	�'�
� ��� ���	

 ������	� �� �
����		� ����A
�� �� 
�''�
��� �������� ���	�����	��� ����'�, B� ������!��.  

Abstract. The paper describes the possible use of optical flow method for use in 
computer vision systems for vehicles. It describes the application of the Farneback 
method to measure the distance to objects and identifies obstacles in front of the 
vehicle that moves. 

�!"#�$� %!�$�: 
���’?���	
C ���, OpenCV, �	���� ����A
��, �
���?��		� 
�
���	��;. 
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* '����!�� �����	
� ��'���� � ������ 
���'?���	��� ���� �����	�?�!�� 

���	���	��	� �����
 �
����		� ����A
�� ����� ���	�����	
�
 ����'��
, B� 
����?�!��, � �����
 ���	

 ������	�C �� ����A
��
. "� ��	� � 	�C'��!A 
��=�
�
� �����	! � ������ 
���'?���	��� ���� ��� ���	�����	
� ���������	!, 
��'������	�

, ������C	
� �
����. -�	�� '����� ������	
� �

�	�	! � 
�����	
�
 �
������
, �
� �=� ������	� 	� �
	
�, �
, 	���

���, 	� 
���	�����	
� ����'�� 	�C����=���� �����	��. E���� ����
��?�!�� ��� 
�����	
� 	�����

 �
����		� ����A
�� ����� ���	�������, B� ������!��: 
3D ������-��� � �	���� ���
�	��� ����
�. 

+����� � �

��
���		�� 3D ������-���� ��� ���; �'����� ��� B� ��� ���
� 
���'���
 � ����������?, �
����� '��!A� �'�
��?���!	
� ����=	����C � � 
�����
� ������� ����� �

��
���		� ���� 
����. E �	A��� '�
�, �����
 3D 
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������-���� ��=��! ��'�����
�
 ���	�A
C �����!��� ���	

 ������	� �� 
	�C'�
=���� �''�
�� �������� ���	�����	��� ����'�.  

<�
��!

 '����� �=���� ��
���?�!, B� 25% ���� �	�
��	��� 	� �������  
������?�!�� � �����	�� K��	���!	��� ���
	�		� � ���	�����	
� ����'��, B� 
������!�� ��������, ������ �
����		� ����A
�� ����� ���	�����	
� ����'�� 
��=� �
��A
�
 �? ���'����. 

���
���?�
�! �K�
�
�	
�
 �������
 ��� �
����		� ����A
�� � ;� 

��'�	�����
 � �	A
�
 ��	�����
, ������		� ��A���; �
����
 �
�	�������; 
�'�
=�		� ����� ��=�
�
� ��� ;; ���
�
�	��� ���C�	�		� � �
���� 
����	��	�; �
����
, �
� ��=�
�� ����	��
�
 � 
�=	��� ���	�����	��� 
����'� � ������? �	����
���? ��� 
���'����		�.  

�(�)*��� *�+)(, -(����!/��0� $,1&. 
L
 ��
��	� � [2, 3] '����� ���������	! � ��'������	��� � �
������ ���� � 

���	�����	
� ����'�� �

��
�����?�! ����
��? K��	���!	��� �
�� 
����
 
�� �
�� ������. "� �������� ������
�
 �	���� ����=	!�; ������	� � 
����������� �
� � ����� 	� ����A
��
 ����� ���	�����	
� ����'��. -�	�� 
'����� �������, B� �������?�! �

��
��������
 ���	�K������? ������
�
�
, 
� 	�C������A
C �K�
�
�	
C ����� � �

��
���		�� '�'�����

 OpenCV 
��
��	� � [3], �� �������	���	� �����
C A��� 
���'����		� ���������		� 
������
�
�
.  "�C ����� ��	���	
C 	� �
'��� ���
�!�� ����
 �������; 	� 
����� � 
����
 K��	���!	��� �
��. 

 

 
L
B� ��
 	���A����		� �'��	� X � Y 
����
	��
 ��� ����	�� ���� ����
 

P1, P2 K��	���!	��� �
����� ����=	!��� �����	� � ��� 	
=	�� ���

 P3, P4 
��
, �
 �� ��
���	� 	� M
�. 1, ���� ����
��� �
����� ������ '��� ������
 
��'�? �����
��	

, �
 �� ��
���	� 	� M
�. 2.  "� �������� ��������
�
 
�����
��� ��'��=�		� K��	���!	�; 
����
 � ���
��� ���
��
 � Pi(X,Y) 

����
	����
, �
� 
��
������ �
'
��� ��
 
���'����; ��
����? 	� ���	�C 
����	�� �����
. #�� K�	
��; '�'�����

 OpenCV �

��
���	� ��� �����	�		�  

M
�. 1. +����
��� ���

 �������;  ��� ���	�K������; 
������
�
�
 	� '��� K�	
��C OpenCV 

M
�. 2. ��������	� ����
��� 
K��	���!	��� �
�����, �
� �'�
���	� 

�� ��������? OpenCV. 
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�
��
�; A�
�
���� ���������		� � �����
����� ��'��=�		� �� ����
��� 
����������		� K��	���!	��� �
�� �����
: ���	�K������� 
cvGetPerspectiveTransform() � K�	
��� ������
�
�
 cvWarpPerspective(). 
(���
	� 
��� �������
 ��� ��������	��� K�	
���	��� OpenCV ��
���	�  	� 
����
	�� 1.  

&�

C ����� ��������:  
- �
'
���
 ����� �'� ���� ����
	� �����
 (��� 
��;	 � ���������		�� 

�����); 
- �����
� ������� 
���'�����
 �
� ������ ��� ������		� �����
��	

� 

����	� � ���
����
 ����
 ����=	!��� �����	�; 
- ������	���! ��������� �
���
 
����
, B� �����A�� ������ 
���'����;, 

�
 �� '��� �������	���	� � ��
��	��!	��� 
��� � [2, 3], ��
��!

 ����

��!	� 
������	! ��= ���
��
 P1, P2 � P3, P4 �������
�	� '��� ��C �������� �� ����
; 

- �
B� 
����� 	� �
���
����	� �'���?�	� ���	� 	� ���	�����	��� 
����'�, �� Y 
����
	��� ����
 P1 � P2 '��� �����		�, ��
�= �
 � Y 
����
	��
 
��� ����
 P3, P4, ��'�� ����	� �����	� � 	
=	� �����	� �������; 	� '����! 
�������!	� �� ���
��	����. U�� � �����!����, ������
�
�	� ���������		� '��� 
��C=� ���	� ������������
 ����
��? ����=	!��� �����	� � �������!	
�
 
��	���
 � ����
�!	�? ���������? (M
�. 4). 

 
������� 1. ������� ���� ��� ��
����������� ��
����
���� ���
������ 

��
������� �������. 
 
srcQuad[0].x = points[0].x; // src Top left selected by mouse 
srcQuad[0].y = points[0].y; 
srcQuad[1].x = points[1].x; // src Top right selected by mouse 
srcQuad[1].y = points[1].y; 
srcQuad[2].x = points[3].x; // src Bottom left selected by mouse 
srcQuad[2].y = points[3].y; 
srcQuad[3].x = points[2].x; // src Bottom right selected by mouse 
srcQuad[3].y = points[2].y; 
dstQuad[0].x = width/2-lane; // dst Top left 
dstQuad[0].y = 0; 
dstQuad[1].x = width/2+lane; // dst Top right 
dstQuad[1].y = 0; 
dstQuad[2].x = width/2-lane; // dst Bottom left 
dstQuad[2].y = height-1; 
dstQuad[3].x = width/2+lane; // dst Bottom right 
dstQuad[3].y = height-1; 
cvGetPerspectiveTransform(srcQuad,dstQuad,warp_matrix); 
cvWarpPerspective(source_image, destination_image, warp_matrix, 
CV_INTER_LINEAR | CV_WARP_FILL_OUTLIERS,cvScalar(0,0,0,0)); 



145 

��%��%&$���� -&�*��2 3�(�)4)*� 1!� 1)�)*�&$���� ')()5*�1 �� 
'(�)*��2 $�1)�-'���*& “$,1 7 $)(8&” 

� ��'��� ��		��� @��	�'�
� [4] ��
��	
C A�
�

C �� �K�
�
�	
C 
�����
�� ��� �'�
���		� B��!	��� ���
�	��� ����
�, �

C ���������	� � 
'�'������� OpenCV. M��������� �'�
���		� ���
�	��� ����
� � OpenCV � 
������	!�? ��� �

��
���		� 	� 
���'?����� �����	!�; ����=	���� [3]. 

  

M
�. 3. <'�
���		� ���
�	��� ����
� � ��=
�� K��	���!	��� �
��. ��� ��
���
 
�
�����! ������!	� � ���

 �����. +������!	� ��	�; ������

 �����??�! 	� 

�������!	� 	�����

 ��
����� ���
�	��� ����
� 	� ��'��=�		�. 

M
�. 4. <�
��	��!	
C �
� ��'��=�		� 
����
 K��	���!	��� �
�� � 
����	���	
� ����=�		�� �������; ��� ������		� ����
��; “�
�� ������”. 

M
�. 5. <��
�	
C ����
 ��� 
����
 “�
� ������”. #��A� ��
���
 ���	���?�! 
����A
��
 �� ����=	? ������
�. +������!	� ��	�; ������

 �����??�! �������!	� 

	�����

 ��
����� ���
�	��� ����
� 	� ��'��=�		�. 
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+����	���!�� ����������
 K�	
��? �'�
���		� ���
�	��� ����
� [4] 
��� �'��'

 ����
��; ����=	!��� �����	� “�
� � �����”, �

C �����	�	� � [2] 
'��� '��!A �K�
�
�	� ����
�����
 ����A
��
 	� A����. &�

C ������ ��� 
�������
 ���������		� �����	�	� � '���������	�� ������� �'��'

 �����-
����
� � ��=
�� K��	���!	��� �
�� (M
�. 3). +��A �� ���, ��� ��
���
 
���B�		� ����
 � ���
�	��� ����
� � ��=
�� “�
� � �����” 	�������	� 
�������!	� �� ���������?�! ����
��=	��� 	�����
� ���� ���	�����	��� 
����'� (M
�. 4). M��������� K�	
��; �'�
���		� ���
�	��� ����
� � OpenCV �� 
���������		�� ���	����	
� ���������� 	���A����		� ��� ��=�
����! 
����
����?���
 � ���
�	��� ����
� ���!

 �� �''�
�
, �
� ������	�?�!�� ��� 

��!��� ����=	!��� ��
�
���. +�
	�
� ����
�����		� �''�
��� ��� 
����=	!��� �����	� ������� � ����, B� ���=
	� ��
���� ���
�	��� ����
� � 
�	��	� '��!A�? (M
�. 5), �����	�	� � ��
�����
 ��� ����
, B� ���������?�! 
������� � �����
� ��
�
����. +�
 �!���, ��

C ����� 	���� ���	� ������� 
��=�
�����, �
: 

 - ����
�����		� � �����-����
� �����
� �� 	������
� �''�
��� � 
	�����
� ���� ���	�����	��� ����'�; 

- 	�����=	���! ��'��
 ��� 
��!��� ����=	!��� �����	�; 
- ��=�
����! �
�����
 	����

� �� ���

� �''�
�
; 
- ��=�
����! �
�����
 ����=	? ������
�; 
- �
�����
 ��K�
�
 ����=	!��� �����	� �'� ����A
��
 	� ���A���� ��
 

���� �� ������� '�� �������� ��
�
���; 
- �
�����
 ���	�����	� ����'
, B� ����?�!�� � ��	�
����� 	�����
� �� 

��������? �	����=�		� �	�=
	
 ��
�����, �
� 	�������	� � ����
��=	��� 
'��� �� ���� ����=	!��� �����	�. 

 
�4#,%!)��� 1,%�����2 1� �4';*�� ')()1 �(��%'�(��,+ 7�%�4�+ 
� ��'��� [2] �������	���	
C �K�
�
�	
C ����� �
�	���		� �
���	��; �� 

	�C'�
=���� �''�
�� �������� ���	�����	��� ����'�. "�C ����� ������� � 
�	����� 
��!��� ��
����� R, G, B 
�	���� '���������	!� ����� ���	�����	
� 
����'�� �� ��
�����
 � 
��!����, B� ������	���!�� ��� 	
�. �� �����	� ��� [2] 
�����	���!�� �	����
�
 ������	! �� ����A
�� ����� ���	�����	
� ����'�� 
�� ��������? �
�	���		� �	���		� ���=
	
 ��
����� ���
�	��� ����
�. "� 
��� �������� ��� '��!A ���'��!	��� �
�	���		� �
���	��; �� ����A
��, ���� 
B� �

��
�������!�� �	���� ���=
	
 ��
����� ���
�	��� ����
� ������! 
�	����� 
��!��� ��
����� �������� ���	�����	��� ����'�. 

������
� ���������� �	���		� F(y) ��� 
�=	�; 
����
	��
 Y ��
����� �
 
���� ���=
	 L ���� ��
����� ��= X1 �� X2, �
 ��
���	� 	� M
�. 6. &��� � 
���	�		� (1) ��=�
�� �	�C�
 ������	! �� ����A
��
 �
 ��	����!	� �	���		� 
Y 
����
	��
,  ��� �

� F(y) – � > 0, ���� �	���		� Y '��� ��������C	� 
����������
 ������	�  d, �
 ��
���	� � ���	�		� (2), �� � - �������� �	���		� 
���=
	
 ��
���� ���
�	��� ����
�. 

F ( Y )=� v ( xi , yj ),      (1) 
�� i = i1..i2,  j = j1, j2 
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i1, i2 – �	��
�
 � ��, j1, j2 - �	��
�
 y 
����
	�� ��� �����
��	

� 
�������	
� ���
 ��
����� 

 
d := min Y,        (2) 

y k 
�� k = { Y ! Z | F(Y) – " > 0 }     (3) 

 
��%��%&$���� �,-(�$�0� -�!/�(& 1!� (�7(�8&�*& 7��#)��� $�1%���� 

1� ')()5*�1, 

M
�. 6. M������	�
 �	���		� ������	� �� ����A
��
 ����� ���	�����	
� ����'�� �� 
��������? �	���	! ���=
	
 ��
����� ���
�	��� ����
�. 

M
�. 7. �

��
���		� K��!��� 	
=	�� ������ ��� �������	
� �
���	��; �� 
����A
��
 ����� ���	�����	
� ����'�� (X – 	���� 
���� � ���
�	��� ������, Y – 

��������C	� �	���		� ������	� �� ����A
��
 ����� ���	�����	
� ����'��, B� 
������!��). 
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E� ��������? �
K������ K��!��� 	
�!

� ������ ��=�
�� �
�	��
�
 
'��!A ���'��!	� �	���		� ������	� �� ����A
��
, �
 ��
���	� 	� M
�. 7. 
+������	� �	���		� ������	� �� ����A
��
 � ����!	��� ��=
�� ���� 
��=�
�� ���
�����
 10-20 ��� �� ��
�	��, ���� ����������A
 K��!�� 	
�!

� 
������ �������	�
 ������	� �� �''�
�� '��� '��!A ���'��!	
� �� �
������
� 
���
��
 � �������	
� ���=
	 ��
���� ���
�	��� ����
� � ���	
� 
�����. 

 
�,%��$*, 
����� ���	

 ������	� �� ����A
�� ����� ���	�����	
� ����'��, B� 

������!�� �� ��������? ���
�	��� ����
� ��=�
�� �K�
�
�	� ������������
 
����� � �
������
 ������-���� �� �
���� ���	

 ��������;. ����� 	�����
�� 
������ ��=	� ���	���		� ���
�
��� �
����		� ��	� 	� ����=	!��� �����	� 
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