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Предлагается подход, позволяющий проводить в реальном вре-
мени сегментацию трехмерной сцены, состоящей из динамического
объекта съемки, находящегося на горизонтальной плоскости (полу).
Входными данными является видеопоток, кадрами которого являют-
ся растровые изображения (карты глубин), в которых для каждого
пикселя задано расстояние до плоскости камеры. Необходимо про-
вести сегментацию — найти подмножество пикселей карты глубины,
соответствующее объекту интереса.

Для выделения объекта применяется алгоритм кристаллиза-
ции [1]. Этот алгоритм дает хорошие результаты, однако при его
использовании возникает проблема сливания объекта и пола, в силу
того, что в месте контакта расстояния от объекта и пола близкие.

Для удаления пола воспользуемся методом, описанным в [2].
Обычно RGB-D камера направлена на пол под таким углом, когда
линейное расстояние от камеры проецируется на кадр как рацио-
нальная функция. В этом случае хорошее приближение дает модель
f(x) = aebx + cedx, где f(x) — значение глубины пикселя и x — его
индекс в строке матрицы кадра.

Коэффициенты a, b, c, d могут быть вычислены с помощью ме-
тода наименьших квадратов. При этом используется тот факт, что
объект находится ближе к камере, чем часть поверхности пола, кото-
рую он закрывает. Поэтому максимальное значение в строке матри-
цы карты глубины должно относится к плоскости пола, если только
объект не занимает всю строку.
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