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1. 简介

PCVCA实时视频分析系统 (VCASys)采用了先进的智能图像处理算法，能很好的辨别不同环境中监控目标的行为。

本产品的高级智能追踪引擎能连续追踪移动或静止的目标，并且自动适应各种比较复杂的检测环境，例如场景光照变化，摄像机抖动，摆动树枝干扰，

水纹干扰等等。

VCAsys是对VCA视频分析产品的统称，包括以下两类产品：

· VCApresence：连续追踪移动或静止目标，并且对于被追踪目标进入指定区域产生实时的警报，该区域为用户自定义区域，可以是单个区域，也可以是多个互相重叠的区域。

· VCAsurveillance：连续追踪并分类移动或静止目标，并且支持不同的警报规则设置：进入、离开、出现、消失、停止、方向选择、计数、徘徊、目标分类、目标速度。对于任何的多个互相重叠区域，都可以设置单个或多个的警报规则。

· VCApro：在VCAsurveillance的基础上，增加了高级智能人物跟踪引擎，专门用于人数较多的室内环境人物跟踪，比如零售业场景。同时增加了繁忙环境下的高精度计数功能。

· A full range of packages(见 [标题编号])：专门为某些特定场景优化。各种平台下的详细功能列表请参考VCA 功能列表(见 [标题编号])。

 

本系统简单易用，只需要使用一个网络浏览器界面，无需其他软件。因此用户可以方便快捷的设置警报规则，对此，系统会自动产生与之对应的实时警报。实时警报数据传输支持多种模式。 

本使用说明会帮助你快速的设置警报规则，同时指导设置比较复杂的警报规则。

 

版本 1.15

 

 

2. 开始使用

为了能快速的设置和使用系统，我们需要执行以下的步骤：

· 找到支持VCAsys的硬件系统，确保升级到支持VCAsys的固件。

· 从深圳市希德威科技发展有限公司获取与支持功能相对应的产品激活(见 [标题编号])序列号。不同类型序列号与之对应的功能请参考VCA功能列表(见 [标题编号])。

· 连接电源、网络接口和视频输入。

· 激活(见 [标题编号])VCAsys。

· 校准(见 [标题编号])系统 [仅VCAsurveillance]。

· 设置检测区域和规则(见 [标题编号])。

· 设置外部事件提醒(见 [标题编号])。

3. VCA功能列表

不同平台下的VCA功能可以分成不同的类型（packages）。IP和PC平台下的许可证（license）与各项功能对应关系请参考下表。

	IP Analytics

	 
	最多支持

的检测

区域/线

	遮挡
检测
	抖动
消除
	监视追
踪算
法模块
	存在
检测
	所有检

测功能

+遗弃
物检测+

物体移

除检测
	目标分类

+速度检

测+三维
校正
	方向检
测+徘

徊检测
	尾随

检测
	计数器
	Meta
data
	人物追
踪算

法模块
	过线

计数
	球机自
动跟踪
	高性能

视频实

时防抖
	说明

	硬件包含的许可证

	VCApresIP1
	1
	√
	√
	√
	√
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 

	VCApresIP
	40
	√
	√
	√
	√
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 

	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 

	特殊功能许可证

	VCAcountIP
	40
	√
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	√
	 
	 
	√
	 
	 
	繁忙地区的双向
计数功能

	VCAaccessIP
	40
	√
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	√
	√
	 
	 
	√
	 
	 
	基于检测线的
尾随检测功能

	VCAdetectIP
	40
	√
	√
	√
	√
	 
	√
	√
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	户外监测模块
的简化版

	VCAfollowIP
	0
	√
	√
	√
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	√
	 
	自动跟踪
（仅auto lay-on模式）

	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 

	完整系列的许可证

	VCAsurvIP
	40
	√
	√
	√
	√
	√
	√
	√
	√
	√
	√
	 
	 
	 
	 
	专门为户外监测优化

	VCAproIP
	40
	√
	√
	√
	√
	√
	√
	√
	√
	√
	√
	√
	√
	 
	 
	针对人数较多的室内场景
优化的人物追踪算法模块，

同样包含普通的监视追踪

算法模块

	VCAtrackIP
	40
	√
	√
	√
	√
	√
	√
	√
	√
	√
	√
	 
	 
	√
	 
	完整的自动跟踪算法
模块，包括自动、

手动和VCA lay-on模式

	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 
	 

	附加功能
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√
√
√
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
特殊功能许可证
VCAcountPCopen
40
√
√
 
 
 
 
 
 
√
 
 
√
 
 
用于繁忙区域的双向计数
适用于任意视频输入
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
完整系列的许可证
VCAsurvPC
40
√
√
√
√
No A/R
√
√
√
√
√
 
 
 
 
仅用于采集卡
室外监测
VCAsurvPCopen
40
√
√
√
√
No A/R
√
√
√
√
√
 
 
 
 
可用于任意视频输入
室外监测
VCAadvancedPCopen
40
√
√
√
√
No A/R
√
√
√
√
√
 
√
 
 
可用于任意视频输入
室外监测+计数功能



4. 设置VCA

所有关于VCA的设置都位于设置页面中"智能分析（VCA）"这一部分中。
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5. 产品激活

激活

VCAsys的部分功能在使用前都需要激活。激活VCAsys需要以下两步：

· 从深圳市希德威科技发展有限公司获取激活序列号(见 [标题编号])。

· 应用序列号到相应的硬件(见 [标题编号])。

5.1 获取激活序列号

在使用VCAsys之前，我们必须先激活产品。一般来说，激活序列号是由深圳市希德威科技发展有限公司提供，激活序列号的产生需要两部分信息：用户向分销商购买VCAsys密匙以及由硬件产生的硬件代码。

整个激活过程如下图所示:
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5.2 应用序列号到相应的硬件

用户从深圳市希德威科技发展有限公司获得激活序列号以后，用户只需要把激活序列号输入相应的网页位置，如下图所示：
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输入激活序列号并且点击应用(Apply)。如果激活序列号是有效的话，已安装激活码处会有相应的激活信息显示。

6. 启用VCA

6.1 启用或禁用VCA

VCA默认是禁用的，在启用VCA之前，请确保此产品已经激活(见 [标题编号])过。选择"智能分析（VCA）"菜单，然后点击"启用/禁用"子菜单。选中"启用 智能分析(VCA)"前的复选框并选择需要的模式。
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启用VCA

VCA功能的全局开关。如果此复选框未选中，所有的VCA功能都会被禁用。

目标跟踪

目标跟踪模块的全局开关，开启后会有两种不同的跟踪模式可供选择，分别适用不同的应用场景。

Surveillance Tracking

适用于入侵检测和一般的户外场景监视与跟踪。相邻的多个物体会被识别为一个物体进行处理。这一模式比People Tracking消耗更少的系统资源。

People Tracking

适用于室内场景多人跟踪。在人物间距很小的情况下仍然有较高的可靠性。目标即使被其它人物遮挡，也仍然会被系统持续追踪。

注意：

· People Tracking比Surveillance Tracking消耗更多的系统资源，所以使用前者时，输出视频的帧率（frame rate）可能会降低。

· 正确的三维校准(见 [标题编号])可以提高系统可靠性。

· People Tracking模式需要 VCApro(见 [标题编号])许可证。

 

下面两幅图展示了Surveillance Tracking和People Tracking在跟踪间距很小的人物时的不同结果。
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遗弃物/物品搬移检测

遗弃物/物品搬移检测模块的开关。选中此选项后，后台会自动运行遗弃物/物品搬移检测进程。

注意：启用遗弃物/物品搬移检测模块可能会影响目标跟踪可靠性（尤其是目标被暂时遮挡时）。所以请务必在确认需要此功能时才开启此选项。 

过线计数

过线计数功能的开关。此功能要求VCApro、VCAcount或者VCAaccess(见 [标题编号])许可证授权。.

烟火检测

烟火检测功能的开关。此功能要求VCAsmoke&fire(见 [标题编号])许可证授权。

注意：本产品的烟火检测功能只起参考作用，严禁被单独作为烟火报警装置使用！

摄像机防抖动

此功能用于降低摄像机抖动对VCA性能的影响，默认是关闭的。如果摄像机抖动对VCA影响明显，请尝试启用此功能。正常情况下请禁用此功能，

以使VCA达到最高性能。

注意：请务只开启需要的功能。因为每个功能模块都要消耗一定的系统资源。开启不必要的功能会降低系统性能，甚至降低VCA的可靠性。

 

6.2 启用Metadata数据流

为了显示实时的VCA视频输出，实时传输协议(RTP)的metadata数据流必须开启. 选择系统选项(System Options)，点击 RTSP/RTP子菜单：
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然后点击"应用"。

7. 设置检测区域和规则

为了得到有效的警报，我们必须先设置检测区域和规则。首先点击"智能分析（VCA）"菜单，然后点击"区域和规则"子菜单。
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追踪显示

追踪显示窗口(见 [标题编号])显示所有被追踪引擎锁定的移动或静止物体。所有满足警报规则的物体会显示成红色，非警报物体会显示成黄色。

在上面截图中，红色区域为检测区域，绿色线为检测线。

追踪显示窗口(见 [标题编号])对于熟悉检测使用规则设置非常有用。我们可以根据物体的轨迹和检测区域/检测线的交点，来有效的设置规则。

规则设置

右侧的属性面板允许用户将检测规则设置到指定的检测区域或检测线上。可以设置的规则由许可证类型和系统设置共同决定，一般有如下几种：

 

· 存在（Object presence）(见 [标题编号])

· 进入（Object entered）(见 [标题编号])

· 离开（Object exited）(见 [标题编号])

· 出现（Object appeared）(见 [标题编号])

· 消失（Object disappeared）(见 [标题编号])

· 停止（Object stopped）(见 [标题编号])

· 徘徊（Object dwell）(见 [标题编号])

· 方向（Object direction）(见 [标题编号])

· 速度（Object speed）(见 [标题编号])

· 尾随（Object Tailgating）(见 [标题编号])

· 遗弃物（Abandoned Object）(见 [标题编号])

· 物体搬移（Removed Object）(见 [标题编号])

 

警报记录

警报记录显示了所有触发警报的目标的信息以及警报的类型。

7.1 个性化跟踪显示

用户可以针对自己需要个性化设置追踪显示窗口。只需要在追踪显示窗口里点击鼠标右键，选择显示(Display)选项：
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显示追踪目标块（Blobs）

系统的默认设置不显示追踪目标块。我们可以打开显示追踪目标块来观察追踪引擎对于不同场景的追踪效果。如上图所示，移动的追踪目标块显示

为蓝色，被识别为遗弃物/被搬移物体的目标块显示为粉红色（详细信息请参考遗弃物/物体搬移(见 [标题编号])），烟雾目标块显示为白色，火焰目标块显示为红色。

以多种颜色显示目标

此选项可以设置目标是以两种颜色显示（警报目标显示为红色，非警报目标显示为黄色）还是多种颜色显示。多种颜色模式下，目标颜色由系统决定。

显示非警报目标

系统的默认设置是显示所有被追踪的物体：红色的警报物体以及黄色的非警报物体。通过观察非警报物体，用户可以更加有效的设置检测区域和检测规

则。不勾选此选项可以停止显示非警报目标。

显示目标高度

勾选此选项可以显示目标高度。

注意：只有摄像机在经过三维校准后，此选项才可用。

显示目标速度

勾选此选项可以显示目标速度。

注意：只有摄像机在经过三维校准后，此选项才可用。

显示目标区域

勾选此选项后可以显示目标区域。

注意：只有摄像机在经过三维校准后，此选项才可用。

显示目标分类

勾选此选项后可以显示目标分类。

注意：只有摄像机在经过三维校准后，此选项才可用。

显示目标等待时间（只VCApro可用）

显示目标在所处检测区域中花费的时间。用于测试目标在特定场景徘徊的时间。

注意： 高级设置(见 [标题编号]) 页面中的statistics metadata 选项必须启用。

显示目标颜色标签（只VCApro可用）

勾选此选项用于显示目标的颜色签名。

注意：1、高级设置(见 [标题编号])页面中的颜色签名metadata选项必须启用。

    2、启用或禁用VCA(见 [标题编号]) 页面中必须选择People Tracking模式。
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7.2 创建监测区域和检测线

设置检测区域和检测线

为了检测各种事件，用户必须先设置相应的检测区域或检测线。检测区域可以是个多边形的区域，而检测线只是一条线段。

创建检测区域或检测线

有两种方法可以创建检测区域/线：在屏幕上双击鼠标左键，或者点击鼠标右键并选择区域(Zone) ->创建区域 (Create zone)/创建线(Create line)：
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修改检测区域和检测线

检测区域或者检测线可以被修改成任何形状。不管是检测区域还是检测线，都是根据节点来设置的。因此，我们可以通过改变节点来改变检测区域或者检测线，只需在节点上单击鼠标左键并拖拽就可以了。
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添加或者移除节点

根据用户的需要，我们可以简单的通过添加和删除节点来定义用户需要的形状。添加节点有两种方法：在检测区域的边缘线上双击鼠标，或者点击鼠标右键，选择节点(Node)->添加节点(Add Node)。删除节点可以选择节点(Node)->删除节点。
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7.3 非监测区域

非检测区域

在某些比较繁忙的场景下，一个区域中被追踪的目标可能会影响到其它检测区域。例如一个多风的场景下，摇摆的树叶可能会被跟踪并触发报警。为了减少这类误报，可以设置一个"非检测区域"，这具区域中不会跟踪任何目标。
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7.4 检测规则

完成了检测区域或者检测线的设置，接下来我们就可以给这些区域或线设置相应的检测规则了。对于新创建的区域或线，默认的检测规则是检测目标存在(presence)。

下图显示了设置规则的窗口：
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检测规则设置是针对当前所选定的区域。对于不同的被选中的区域或线，在设置规则窗口会显示相应的已设置的检测规则。设置规则很简单，只需要在相应的规则前打勾就可以了。所有的检测规则都有默认设定值，我们可以根据需要修改对应的值。每个区域支持多个不同检测规则。

7.4.1 存在（Presence）

在右侧的规则设置窗口内，在"存在"前打勾并点击"应用"。任何物体在检测区域之内，或者经过检测线，都会触发警报。
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7.4.2 方向（Direction）

在右侧的规则设置窗口内，在"方向"前打勾并点击"应用"。用户可以根据实际需要来调节起始角(Direction)和接受角度范围（Acceptance angle），任何物体在检测区域之内通过并且满足方向条件，都会触发警报。
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7.4.3 进入（Enter）和离开（Exit）

在右侧的规则设置窗口内，在"进入"或者"离开"前打勾并点击"应用"。任何物体进入或离开检测区域，或者经过检测线，都会触发警报。
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7.4.4 出现（Appear）和消失（Disappear）

在右侧的规则设置窗口内，在"出现"或者"消失"前打勾并点击"应用"。任何物体出现或消失在检测区域之内，都会触发警报。

注意"出现"与"进入"、"消失"与"离开"的区别："出现"是指目标开始被检测到时必须已经位于检测区域内，而没有经过"进入"的过程，例如一个人从检测区域的门里出现或者一辆从地下停车场出现；同样，"消失"是指目标在检测区域内直接消失，而没有经过"离开"的过程。另外，"出现"和"消失"规则对于检测线无效。
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7.4.5 徘徊（Dwell）

在右侧的规则设置窗口内，在"徘徊"前打勾并点击"应用"。任何物体在检测区域内徘徊并且超过设定的时间，都会触发警报。
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7.4.6 停止（Stopped）

在右侧的规则设置窗口内，在"停止"前打勾并点击"应用"。任何物体停止在检测区域之内并且超过设定的时间，都会触发警报。

[image: image23.jpg]BRI
Mrenz
Ba/FEE: B2

wmienimm
B s

3% ®)
0§ e





点击"时长"栏可以设置在停止多长时间后触发警报（单位为秒）。

7.4.7 分类（Class）

摄像机经过三维校准后，检测规则可以实现分类过滤：包含或者不包含某种分类的目标。
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在"对象分类过滤"前打勾即可启用此功能。

· 选择检测规则"包含"或者"不包含"某种分类的目标。 

· 选择目标分类；

· 点击"应用"。

在上图的设置中，检测规则设置为只检测人物。汽车等其它类别的目标被过滤掉，不会触发警报。

7.4.8 尾随（Tailgating）

选择需要检测的区域或检测线，然后在右侧的规则设置窗口内，在"尾随"前打勾并点击"应用"。点击”时长”设置前后两个目标的最小时间间隔。

尾随时指一个目标穿越检测线或者检测区域后，另一个目标在设定的时间间隔内也穿越相同的检测线或者检测区域。这种情况下会触发"尾随"警报。

 

下面的例子中，目标1正要穿越一条检测线，目标2紧跟在目标1后面。尾随间隔时长设置为5秒。也就是说，一个目标穿越检测线后，5秒内如果有任何目标也穿越这条检测线，"尾随"警报将会被触发。
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目标2在目标1穿越检测线后5秒内也穿越检测线，所以触发了尾随检测规则。
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触发引擎

尾随触发引擎可以选择"跟踪引擎"或者"过线计数"。"过线计数"引擎的检测效果更好，尤其是在多目标同时穿越检测线的情况下。

注意：尾随触发默认设置为"跟踪引擎"。如果首先设置了"过线检测"，在启用"尾随检测"时尾随触发引擎会自动选择"过线计数"。

另外，启用计数线功能，需要VCApro, VCAaccess 或者 VCAcount许可证。
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7.4.9 遗弃物（Abandoned）和物体搬移（Removed）

如果有物体被人带进并遗弃在当前场景或者被搬移，VCAsys可以检测并高亮显示这些物体。请确保在启用/禁用页面中的"遗弃物/物品搬移 检测"被启用。

[image: image28.jpg]Haenr(VCA) BRI

veA

7] g e/ | schedule
Wi
ARSI TS ST AR TR SRR AR

PR N o ool tackng AT ERSHAHS AR

® su Tracking  © Peaple tracking
[V ety it K
E RAEFIIRNETIER KR FREATNE. MR RE S W RE R HETIRES 4
[0 stegit o

[ sk

B ) (s




注意：遗弃物和物体搬移检测算法在原理上是相同的，它们的都是分析背景模型中是否有像素块发生改变。从算法的角度来看，它无法区分物体是出现（遗弃物）或者消失（物体被搬移）在背景模型中，因为两者产生的结果是一样的。

 

选择需要检测的区域，然后在右侧的规则设置窗口内，在"遗弃物/物体搬移"前打勾并点击"应用"。一个物体如果被放置在检测区域内超过设定的时长，则会触发警告。

提示：如果遗弃物和物体搬移检测容易发生遗漏现象，可以尝试适当降低"高级VCA设置(见 [标题编号])"中的"最小跟踪对象的大小"，同时尝试调整本页面的检测"时长"。
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下图展示了"遗弃物/物品搬移"模块检测到一辆被移走的自行车。
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静止对象的跟踪时间

静止对象的跟踪时间是指系统检测到静止物体、遗弃物或者被搬移的物体后，对其持续跟踪的时间。这段时间默认为60秒，可以在"高级VCA设置(见 [标题编号])"中修改。

诊断数据

在诊断数据中启用色块显示功能可以用于评估遗弃物/物品搬移检测的实际效果，及复杂场景下问题的定位。系统在检测到的目标上显示各种颜色的色块。

注意：要在分析结果叠加层中显示色块，高级VCA设置(见 [标题编号])中诊断 Metadata下的"色块"选项必须被启用。

移动目标对应的色块显示为蓝色，遗弃物/被搬移的物体的色块显示为粉红色。
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7.4.10 限速（Speed）

选择需要检测的区域或检测线，然后在右侧的规则设置窗口内，在"限速"前打勾并点击"应用"。根据实际场景调整速度"下限"和"上限"。

目标如果以设定的速度范围内通过检测区域或检测线，则会触发规则并发出警报。

注意：限速功能要求摄像机必须经过三维校准。
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7.4.11 过线计数（Line）

过线计数功能是为繁忙场景下的目标(如人和车）双向计数设计的，比如：

· 零售业中俯拍摄像机的人数统计。

· 高速公路的俯拍摄像机车辆计数。

过线计数功能要求具备VCAretail许可证。与VCAsurveillance提供的计数功能相比，过线计数的效果更加精确。

 

注意：每个视频通道最多可以设置5个过线计数规则。
启用过线计数
选择相应的检测线后，在右侧的规则设置窗口内，在"过线计数"前打勾即可启用此功能。物体沿设定的方向穿过检测线时会产生事件（event），多个物体同时穿过检测线时每个物体都会产生一个事件（event）。检测线产生的事件可以被关联到计数器（counter）。

 

[image: image33.jpg]Zone 0-Cnt Line - Dir A
Zone 0-Cnt Line - Dir B
2290

FERETIEREN TS





为过线计数设置计数器

检测线在检测到过线物体时只是产生事件（event），如果要实际计数则需要创建并配置对应的计数器（counters）。创建计数器请参考计数器(见 [标题编号])主题。
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校准过线计数

为获得精确的计数，需要产生对过线计数进行校准。与VCAsurveillance不同，过线计数无法使用三维校准工具在所有场景上统一校准。因为过线计数并非全都设置为水平方向：它可以设置在任何场景的任何方向。 比如我们可以使用一个侧挂式摄像机进行垂直方向的计数。

 

过线计数使用另外一套设置工具。检测线上与中心等距的两条细线表示过线物体的宽度，用于排除干扰和区分同时过线的多个物体。

校准过线计数的步骤：

· 使用鼠标选择需要校准的计数线；

· 在右侧窗口中"过线计数"规则下的"宽度校准"前打勾；

· 通过滚动鼠标滚轮或者拖动检测线上两条长的细线来调整它们的距离，使两条长的细线的间距近似等于过线计数的物体大小。 

· 校准后的实际宽度显示在"过线计数"规则下的"宽度校准"一栏。这个数字表示校准宽度占整个画面宽度的百分比，我们也可以手动直接修改这个数字。

· 每条长线两侧的短线分别通过检测线的单个物体最小和最大宽度。

· 点击下方的"应用"，使所有设置生效。
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阴影过滤

可以启用"阴影过滤"功能消除物体影子对过线计数的影响。影子会让系统认为物体更大或者将多个物体识别为一个，从而影响计数结果。如果物体的影子确实造成计数结果不准确，则可以通过勾选"阴影过滤"来启用这一功能。只有在物体存在影子的情况下才可以开启这一功能，否则系统会将正常物体的一部分识别为影子，从而使计数结果更加不准确。

校准诊断模式

用户可以启用校准诊断模式，根据计数结果更加精确的校准过线计数。

要启用这一模式，请在 VCA 高级设置(见 [标题编号]) 页面的"诊断Metadata"下勾选"过线计数"。
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启用校准诊断模式后，诊断结果以黑线或者白线的形式显示在计数线旁边。每条线代表被检测到的一个过线物体，线的长度代表过线物体的宽度。总共可以显示最近过线的五个物体，离检测线最近的线表示最后过线的物体。每条线代表某个数目的实际物体（由校准宽度决定）：

· 黑线：过线事件未被纳入计数结果；

· 白色的实线：过线事件被识别为一个物体；

· 多段白线：过线事件被识别为多个物体，有几段白线就代表被识别为几个物体。

结合诊断模式下的反馈结果，可以依据实际物体大小对校准宽度进行微调，使计数结果更加准确。
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7.4.12 烟雾检测（Smoke Detection）

烟雾检测

在右侧检测规则窗口中，勾选"烟雾检测"并点击"应用"即可使之生效。如果在对应的检测区域内检测到烟雾，系统会在警报日志窗口里显示警报。"时长"用于设置对烟雾持续检测的时间，如果检测到烟雾超过"时长"的时间，系统就会触发警报。

 

警告

本产品的烟雾检测功能只起参考作用，不适用于任何烟火检测标准。请务必配合经过认证的专业烟火检测设备使用，本产品严禁被单独作为烟火报警装置！
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诊断数据

在诊断数据中启用色块显示功能可以用于评估烟雾检测的实际效果，及复杂场景下问题的定位。系统将检测到的可能为烟雾的目标上显示白色的色块。

注意：要在分析结果叠加层中显示色块，高级VCA设置(见 [标题编号])中诊断 Metadata下的"色块"选项必须被启用。

移动目标对应的色块显示为蓝色，遗弃物/被搬移的物体的色块显示为粉红色。
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7.4.13 火焰检测（Fire Detection）

火焰检测

在右侧检测规则窗口中，勾选"火焰检测"并点击"应用"即可使之生效。如果在对应的检测区域内检测到火焰，系统会在警报日志窗口里显示警报。"时长"用于设置对火焰持续检测的时间，如果检测到火焰超过"时长"的时间，系统就会触发警报。

 

警告

本产品的火焰检测功能只起参考作用，不适用于任何烟火检测标准。请务必配合经过认证的专业烟火检测设备使用，本产品严禁被单独作为烟火报警装置！
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诊断数据

在诊断数据中启用色块显示功能可以用于评估火焰检测的实际效果，及复杂场景下问题的定位。系统将检测到的可能为火焰的目标显示红色的色块。

注意：要在分析结果叠加层中显示色块，高级VCA设置(见 [标题编号])中诊断 Metadata下的”色块”选项必须被启用。
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7.4.14 颜色检测（Colour Filter）

注意：颜色检测功能需要VCApro(见 [标题编号]) 的许可证, 同时启用/禁用(见 [标题编号])页面的跟踪模式要选择"People Tracking"。

在右侧检测规则窗口中，勾选"颜色检测"并点击"应用"即可使之生效。

在"颜色"一栏设置需要检测的颜色，在"比例"一栏设置指定颜色在目标所有颜色中的比例。

如果检测区域内一个目标上指定颜色的比例超过设定值，则会触发颜色检测警报。
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目标的颜色签名

每个被跟踪的目标的颜色签名都会被计算并通过Metadata流传输。可以显示目标的颜色签名以方便设置"颜色检测"的相关参数。

要显示目标的颜色签名，请在VCA高级设置(见 [标题编号])里Metadata下勾选”r;颜色签名”，同时在在视频播放窗口右键菜单里选择显示颜色签名(见 [标题编号])。

8. 计数器

VCAsys也支持计数。一个计数器可以对应一个检测区域或检测线，也可以对应多个区域或检测线的组合。

 

计数器可以被设置为三种类型：增加、减少和即时计数三种。设置计数器和设置检测规则操作界面类似。

 

本章主题：

· 创建计数器(见 [标题编号])

· 给计数器制定规则(见 [标题编号])

8.1 创建计数器

可以通过以下方法来创建计数器：在屏幕上点击鼠标右键并选择计数器(Counter) ->添加计数器 (Add counter)：
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在右侧规则设置窗口，点击"计数器"下的"名称"一栏可以设置计数器的名称。

8.2 给计数器制定规则

计数器是由检测规则触发的。例如，如果我们要对所有进入区域0的物体进行计数，我们必须先给区域0设置物体进入的检测规则，然后在对应类别（增加、减少、即时计数）的计数器的下拉选项里面选择区域0的进入检测规则。
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在这个例子里面，红色的区域是被来检测所有往北行驶的物体的。这个计数器被设置为用来计算所有往北走的物体(增加计数)。当前已经检测到2个适合规则的物体。

增加计数（Incremental Counters）

当指定的区域被触发的话，计数器加1。

减少计数（Decremental Counters）

当制定的区域被触发的话，计数器减1。

即时计数（Occupancy Counters）

显示当前在此区域内的物体的数量。

9. 计数器的存储与报告

本设备支持最多使用4个数据库定期保存所有的计数器数值。用户可以查询每个数据库，将查询结果以表格、图表或者报告的形式输出。用户也可以使用Microsoft Excel直接连接数据库，对数据进行进一步的处理。

点击"智能分析VCA"下的"Counter Reporting"菜单进入计数器的存储与报告配置页面。

注意：此项服务要求VCApro 或者 VCAcount许可证授权。

 

计数器的存储与报告有三种形式：

· 数据库服务(见 [标题编号])

· 主动上传

· 报表服务(见 [标题编号])

 

数据库服务（Database Service）

数据库服务最多可管理4个数据库。它可以定期记录所有的计数器数值。详细信息请参考数据库服务设置页面(见 [标题编号])。

主动上传（Push Service）

主动上传服务可以将数据库记录的计数器数据主动推送至用户端，而无需用户手动查询。

注意：该项服务目前还未完全成熟。如果您需要此项服务，请联系制造商获得更多的信息。

报表服务（Reporting Service）

报表服务可以让用户查询数据库，将查询结果以报表、表格、报告的形式输出，甚至支持将数据导入Microsoft Excel(见 [标题编号])以进行进一步的处理。更多信息请参考 报表服务(见 [标题编号])。

9.1 数据库服务

数据库服务负责定期将所有的计数器的数值记录至数据库，它最多可以管理4个数据库。

点击"数据库服务"进入数据库服务设置页面。
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启用数据库

启用或者禁用数据库服务。此选项也是计数器存储与报告服务的总开关 - 如果未开启，其它所有的数据库查询与报表功能都将不可用。

数据库存储

允许用户选择数据库表项的实际存储位置。可以选择internal flash、SD卡或者USB存储设备。如果选择的存储设备不可用，系统会自动使用internal flash 存储数据库"当前存储设备"标签显示当前用于存储数据库表项的设备。

数据库总大小

如果选择internal flash，数据库最大限制为512KB。此处显示已经使用的容量与总容量大小。

如果设置的数据库表项占用的容量超过总容量，用户在点击"应用"时会被警告。

数据库表结构设置

数据库服务最大支持4个表（0-3）每个表以不同的时间间隔记录所有的计数器数值，这样可以方便用户获得不同时间间隔的报表。

数据库表必须按顺序启用，例如若要启用表1，那么表0必须已经启用。

采样间隔

数据库采样并记录计数器的时间间隔。单位为分钟。

最大存储记录数

数据库表所能存储的最大记录条数。如果数据库表里的记录数达到”r;最大存储记录数”，那么最早的记录会被覆盖。

最长存储时间

表示数据库存储计数器数据的最长时间。可以使用下面的公式算出：

最长存储时间（分钟） = 采样间隔 x 最大存储记录数
数据库管理

对数据库进行各种操作。

清空

清除数据库所有表的所有数据。

备份

用户以文件的形式下载数据库表，此文件可用于恢复数据库。

恢复

使用之前保存的备份文件恢复数据库表。

 
9.2 报表服务

计数器的存储与报告功能以报表服务的形式提供给用户。用户可以查询数据库，将结果以报告、表格甚至将结果输出到Microsoft Excel(见 [标题编号])做进一步的处理。
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报表服务设置页面实际上是选择各项查询参数以及输出结果的格式：表格、柱状图或者输出为CSV格式。系统内置了一些预定义请求，方便用户快速开始。

此页面的每项设置都有自动提示功能：将鼠标移至想要了解的选项即可获得关于这些选项的详细信息。

表格报告（Tabular Reporting）

输入各项查询参数后，点击”r;表格”按钮。输出结果为一个表格：
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柱状图报告（Bar Graph Reporting）

点击"Bar"按钮会弹出一个新的窗口，用于展示柱状图的查询结果。每个柱形的颜色与其代表的计数器设置的颜色相同。
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CSV报告（CSV Export）

点击"CSV"按钮会得到一个包含查询结果的CSV文件，用逗号分隔每个字段。

[image: image49.jpg]B e oo N = =N
et roms_viw rep

Time:1> Counter:3,0:Counter 0,
|22/11/2011 16:04,545,102,69

“Counter 1,

*Counter 2 =

22/11/2011 16:03,239,100,69
22/11/2011 16:02,230,100,69
22/11/2011 16:01,206,100,69
22/11/2011 16:00,189,96,69
22/11/2011 15:59,180,94,69
22/11/2011 15:58,175,93,69
22/11/2011 15:57,172,90,68
22/11/2011 15:56,165,88,64
22/11/2011 15:55,163,86,64
22/11/2011 1

22/11/2011 15:53,161,84,62
22/11/2011 15:52,160,83,62
22/11/2011 15:51,157,80,62
22/11/2011 15:50,154,72,59





预定义请求（Predefined Requests）

系统针对一些常见的情形内置了一些预定义请求，使用户只需要选择合适的预定义请求，然后点击对应的报告模式按钮即可快速的产生需要的报表服务。

这些预定义的变量有：

	预定义请求
	开始
	结束
	默认采样周期

	One hour
	now - 1 hour
	now
	1 minute (Table 0)

	Today
	today @ 0:00
	now
	10 minutes (Table 1)

	Yesterday
	yesterday @ 0:00
	today @ 0:00
	10 minutes (Table 1)

	One day
	now - 1 day
	now
	10 minutes (Table 1)

	This week
	sunday @ 0:00
	today
	60 minutes (Table 2)

	Last week
	Last sunday @ 0:00
	Last saturday @ 24:00
	60 minutes (Table 2)

	One week
	now - 1 week
	now
	60 minutes (Table 2)

	This month
	1st of this month
	now
	1 day (Table 3)

	Last month
	1st of last month
	Last day of last month
	1 day (Table 3)


 

每种预定义请求都会自动填充每个查询选项，所以建议用户首先选择一个与自己实际情况相近的预定义请求，然后再自定义某些选项。

请求命令

用户也可以不使用预定义请求，手动设置每个查询选项。每个选项的说明如下：

时间设置查询的开始和结束时间。此选项值的格式如下：

	选项
	详细说明
	举例

	Absolute date and time
	YYYY/MM/DD hh:mm
	2011/10/21 09:00

	Seconds
	Decimal integer
	3600 (=1 hour)

	now
	The current time
	now means 2011/10/21 09:00

	today
	0:00 on the current day
	today means 2011/10/21 0:00

	yesterday
	0:00 on the day before today
	yesterday means 2011/10/20 0:00

	sunday, monday,..
	Any day of the week @ 0:00
	thursday means 0:00 on the previous Thursday

	this_week
	0:00 on the first day of the week
	this_week means 0:00 on the previous Sunday

	last_week
	0:00 on the first day of last week
	last_week means 0:00 on the Sunday before last

	this_month
	0:00 on the first day of this month
	this_month means 0:00 on the first day of this month

	last_month
	0:00 on the first day of last month
	last_month means 0:00 on the first day of last month


 

时间和日期也可以通过算术运算符（+或者-）对预定义的关键字做简单的运算，以获得对应的查询时间。运算符的使用方法可以参考下面的例子：

假设当前时间为 2011/05/23 14:20 Monday

 

	举例
	实际时间

	now
	2011/05/23 14:20

	today
	2011/05/23 00:00

	now-01:00
	2011/05/23 13:20

	today 04:00
	2011/05/23 04:00

	today-04:00
	2011/05/22 20:00

	yesterday+3600
	2011/05/22 01:00

	sunday 06:00
	2011/05/22 06:00


 

计数器ID

允许指定查询结果包含的计数器ID，可以是下面几种情况：

	计数器ID
	说明
	举例

	active
	当前显示的所有的计数器
	1,4,5,6

	all
	所有的计数器
	0-19

	one of 0-19
	指定的计数器ID
	1


 

数据表格

指定查询的数据表，后面括号中的是以分钟为单位的采样周期。

 

排序

设定查询结果的排序方式，可以有下面两种方式：

	排序方式
	说明

	descending
	最新的记录在前

	ascending
	最老的记录在前


 

计数值类型

指定返回结果是计数器的绝对值还是相邻两次采样的相对值：

	计数值类型
	说明

	absolute
	返回计数器的实际值

	difference
	返回计数器相邻两次值的差值（当前值减去上一次的值）


 

请求

点击对应的按钮可以根据设置的查询选项分别产生不同形式的输出结果：表格、柱状图或者CSV格式的数据。

 

请求URI

请求URI包含设置好的各个查询参数，用户可以将这个链接复制到浏览器中打开，可以获得一个表格形式的输出结果。这个链接可以作为Microsoft Excel的实时数据源来导入数据。详细信息请参考将数据导入到Microsoft Excel(见 [标题编号]) 主题。

9.3 将数据导入Microsoft Excel

计数器报告服务兼容Microsoft Excel的"Import Data From Web"功能。这个功能使用户可以将一个或多个摄像机的输出结果作为Excel的实时数据源，

然后利用Excel强大的数据分析功能对数据做进一步的处理。

 

在计数器统计报表页面，设置好各项参数，然后将请求URI处的URI复制到剪贴板。.
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打开Excel然后按照下图所示导入数据源：
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查询到的数据会在Excel中显示并可以进行更多的处理。在下面的例子中，柱状图显示了三个计数器的数据。
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10. 摄像机三维校准
· 3D校准选项(见 [标题编号])

· 对摄像机进行3D校准(见 [标题编号])

· 高级参数(见 [标题编号])

· 垂直视野(见 [标题编号])

· 计量单位(见 [标题编号])

10.1 校准界面说明

3D校准选项

下面详细解释3D校准页面中的各个选项，你也可以点击校准摄像机(见 [标题编号])主题直接开始进行3D校准。

3D图像叠加层

3D校准的过程中，需要使画面的各项特征与3D图像叠加层相匹配。3D图像叠加层包含一个代表地平面的绿色的网格。地平面上是一些人物模型，这些人物模型代表实际人物在当前校准参数下的外形大小，可以用来验证人物在当前场景中的尺寸。

使用鼠标控制

3D校准的各项参数可以通过以下方法进行调整：

· 鼠标左键点击并拖动地平面，可以改变摄像机的倾斜角度。

· 使用鼠标滚轮调整摄像机的高度。

· 拖动右侧的滑块调整垂直视野。
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其它图像工具

还有一些其它的图像工具，可以使3D校准更加简便和精确。

画地平线

鼠标右键点击画面并选择"画地平线"可以在3D图像叠加层上显示地平线。如果画面中可以看到实际的地平线，则可以很方便的调整垂直角度：拖动绿色网格使视频中的地平线与3D图像叠加层的地平线相吻合即可。

新增人物模型

鼠标右键点击画面并选择"新增人物模型"。将不同的人物模型放置在不同的位置，进一步验证3D校准的设置。

透明网格

为了方便观看视频，代表地平面的网格默认是透明的。右键菜单中的"透明网格"选项用于确定其是否透明。
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虚拟标尺

3D校准工具里支持"虚拟标尺"功能，用于测量并验证平行于地平面的两点间的距离，比如道路的宽度，停车位的宽度等。"虚拟标尺"只能用于测量两点的水平距离，而不能用于测量高度。

使用"虚拟标尺"时，在地平面上任意处点击右键（此时鼠标的位置即为测量的起点），在弹出的右键菜单中选择”r;虚拟标尺”，然后移动鼠标，此时鼠标旁边会实时显示出鼠标当前位置至起点的水平距离。

要退出"虚拟标尺"功能，点击鼠标左键或者右键即可让"虚拟标尺"消失。
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10.2 校准摄像机

如果要计算目标的高度、面积、速度或者判断目标分类，摄像机必须进行3D校准。如果已经知道摄像机安装的高度、倾斜角度和垂直视野，那么直接将这些参数填到对应的选项并点击"应用"即可。

如果无法确定摄像机的这些安装参数，请参考下面的详细步骤对摄像机进行3D校准。
步骤1：在场景中找到一些人物

在场景中找到一些人物或者和人物一般大小的物体。在这些人物中找一个离摄像机比较近的，再找一个离摄像机比较远的。可以让输入视频暂停，方便准确的放置各个人物模型。 在实际人物上方或者旁边放置人物模型，在对应的选项处填入摄像机的高度或者估算出来的高度。
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步骤2：调整倾斜角度和摄像机高度

现在调整摄像机的倾斜角度和垂直视野，使近处和远程的人物模型与其旁边的实际人物大小一致。如果填入的高度值是估算的，那么此时需要同时调整高度、倾斜角度和垂直视野三个参数。

鼠标左键点击并拖动地平面，可以改变摄像机的倾斜角度；使用鼠标滚轮调整摄像机的高度；拖动右侧的滑块调整垂直视野3D校准过程中，这3个参数会实时的显示在右侧设置窗口的对应位置处。

最后，点击"应用"使所有设置生效。
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应用所有设置后，"校准状态"显示校准是否成功，如果校准成功，会显示摄像机当前的安装方式。

步骤3：验证各项设置

如果你对各项设置比较满意，可以尝试拖动人物模型到场景的各个位置并与附近的实际人物（或者人物大小的物体）做对比。

场景中验证的位置越多，校准的结果越准确。3D校准的3个参数可以按照步骤2的说明进行微调。

校准界面说明(见 [标题编号])介绍了一些其它的工具，可以使校准更加准确。

3D校准完成后，场景中的物体就附加了高度、面积、速度及分类信息。如果需要在公制和英制之间更改计量单位，请参考计量单位(见 [标题编号])主题。
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如果设置的参数误差太大

如果3D校准误差太大导致人物模型消失，可以点击"恢复默认设置"按钮重新进行3D校准。

10.3 高级参数

高级参数包括摄像机的平移（pan）角度和旋转（roll）角度，调整这两个参数不会影响已经设置好的高度、倾斜角度和垂直视野三个参数。如果摄像机进行过平移和旋转，可以尝试调整这两个参数进行校准。

注意，调整这两个高级参数只会影响地面与摄像机的相对角度，方便校准时视频与3D图像叠加层的对齐，对其它三个校准参数不会有影响。

点击"高级参数"按钮，拖动"平移角度"和"旋转角度"下方的滑块即可对这两个参数进行分别调整。
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10.4 垂直视野

3D校准时需要调整垂直视野，如果已经确定摄像机的垂直视野，可以直接将其填入。如果无法确定摄像机垂直视野的实际数值，可以根据感光器尺寸和摄像机焦距参考下表获得。
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如果无法使用此表格确定摄像机的垂直视野，建议将垂直视野设置为默认值：40°。

10.5 计量单位

高度、面积和速度叠加数据可以以公制或者英制显示，默认使用公制。用户可以在”r;高级”设置页面中修改计量单位，然后点击"应用"生效。
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11. 目标分类

11.1 目标分类

在完成对摄像机的3D校准后，VCAsys可以基于目标的属性比如面积和速度对目标进行分类。系统内置了一些比较常见的分类，通常不需要修改。

某些特殊情况下，如果需要修改某种分类的参数或者添加新的目标分类，可以点击"对象分类"进入设置页面，然后点击对应的分类进行修改。
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如下图所示，可以修改目标的最小/最大速度/面积，修改完成后点击"应用"即可生效。

没有被归入任何分类的目标会被识别为"Unclassified"。

12. 摄像机遮挡检测

12.1 遮挡检测

遮挡检测通过检测画面是否有比例比较大的持续变化来检测摄像机是否被遮挡、是否散焦、是否被移动。 
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遮挡检测算法将检测到的遮挡区域标记为红色色块。通过与参考画面对比，如果超过设定比例的画面发生改变，并且持续超过设定的时间，系统会触发遮挡检测。

注意：如果需要查看遮挡检测的输出结果，请将"智能分析（VCA）" -> "诊断Metadata"下的”干扰”选项选中。
详细信息请参考 高级VCA设置(见 [标题编号])。
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高级设置

在高级设置中，可以修改遮挡持续报警时间和遮挡图像的面积比例。

· 遮挡持续时间：遮挡持续的时间如果超过此处的设定值，系统才会触发警报。

· 遮挡图像面积：遮挡图像的面积比例如果超过此处的设定值，系统才会触发警报。

如果系统经常发生误报，那么可以适当增大这两个选项的设定值。这样可以过滤掉一些临时性的干扰比如近距离物体引起的短暂遮挡。

· 禁止瞬间灯光变化报警：一些情况下比如室内开/关灯，会引起快速明显的亮度变化，从而导致系统产生误报。这种情况下，可以启用此选项以减少误报。但是，启用这个功能后，会降低系统检测真正干扰的灵敏度，所以除非真正需要，一般不需要开启这项功能。

 

13. 场景变化检测

13.1 场景变化检测

这个页面下允许用户调整场景变化检测的相关设置。当系统检测到图像中出现持续而比较大的变化时会重新设定追踪算法。这样可以使追踪算法不会将变化的图像识别为物体而进行跟踪，从而减少警告误报。
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场景变化检测有三个模式，分别是：

· 自动： 默认设置。使用系统推荐的设置。

· 手动：用户可以调整场景变化检测算法的参数。 

· 禁用： 禁用场景变化检测功能。

注意：如果要在图像上显示场景变化检测的结果，请在"智能分析（VCA）" ->"高级" ->"诊断Metadata"下启用"场景变化"选项。

详细信息请参考高级VCA设置(见 [标题编号])。

只有在手动模式下才能看到检测诊断数据。
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手动场景交换检测设置

在手动模式下可执行以下操作：

更改时间：可更改图像的时间，长度为在场景交换发生以及追踪算法重新设定之前。

更改屏幕视野：可更改的视野，范围是场景交换时场景交换发生以及追踪算法重新设定之后的新图像。

如果错误的场景交换检测引起问题，时间与（或）屏幕视野也要相应增加，这样明显的短暂性变化就不会导致错误的场景交换检测，比如一个距离很近的物体暂时使摄像头变得模糊。

手动设置场景变化检测的相关参数

手动模式下可以调整以下参数：

· 变化时长：画面改变的时间在超过此处的设定值后，系统才会触发警报并重置跟踪算法。

· 变化面积：画面改变的比例在超过此处的设定值后，系统才会触发警报并重置跟踪算法。

如果系统经常发生误报，那么可以适当增大这两个选项的设定值。这样可以过滤掉一些临时性的干扰比如近距离物体引起的短暂遮挡。

14. 分析结果叠加

14.1 分析结果叠加

此页面的相关设置可以使VCA分析结果叠加到原始视频流中，包括被追踪的目标、计数器和系统信息。如果系统支持，分析结果也可以叠加到压缩的视频流中或者模拟视频输出中。
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配置对象（Object Configuration）

选择需要显示的对象属性 。用户可以自由设置对象文字的大小。可以使用两种或者多种颜色显示对象是。在两种颜色模式下，用户可以设置报警对象的颜色和非报警对象的颜色，在多种颜色模式下，由系统自动选择对象的颜色。

配置计数器（Counter Configuration）

选择需要显示的计数器属性。用户可以自由设置计数器字体的大小。

系统设置（System Configuration）

选择是否显示系统信息。用户可以自由设置系统信息字体的大小。

 

下图是分析结果叠加在视频中的效果

[image: image70.jpg]% - w8 -Rise - (BE] [ER ] Dy o (FEE0]





 

下图是几种不同字体大小的效果：

 

[image: image71.jpg]



15. 球机自动跟踪配置

球机配置与自动跟踪

球机配置包括 PTZ/VCA基本配置(见 [标题编号])和球机自动追踪功能(见 [标题编号]).

 

15.1 球机基本配置

此处是VCA球机支持的基本配置，使VCA的各项功能可以配合球机工作。下图红框中的选项即是VCA球机的基本配置。
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球机跟踪基准预置位

此处指定VCA基准位置对应的球机预置位。因为VCA的配置依赖于具体的场景（比如球机只有指向同一位置时，VCA中检测区域的配置才有效），所以我们可以指定一个球机的预置位，VCA只针对这个预置位的场景进行配置。所以这个位置为称为”r;球机跟踪基准预置位”。

VCA仅工作于球机基准预置位

选中此选项后，只有当球机处于基准预置位时，VCA的各项功能才开始工作。如果球机由于用户手动控制或者其它功能控制发生移动，VCA所有的功能都会被禁用，直至球机回归到基准预置位。注意，球机可以设置为自动回到基准预置位（详见下文）。

手动控制后返回基准预置位

如果选中此选项，在用户手动操作球机后，经过"超时"指定的时间后，球机会自动回到基准预置位。

注意：如果"手动控制后返回基准预置位"功能被关闭，同时开启"VCA仅工作于球机基准预置位"选项，球机发生移动后，VCA的各项功能将无法自动启用。使VCA功能重新启用的唯一方法是手动将球机移回至基准预置位。

 

15.2 球机自动跟踪配置

自动跟踪功能可以使用兼容的球机实时追踪运动的目标。当检测到目标时，球机会放大并持续跟踪目标，并使其一直位于摄像机画面中。

下图红框中的选项即是用于配置球机自动跟踪功能。
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最大跟踪时间

设定球机可追踪目标的最长时间。如果球机持续追踪一个目标超过这个时间，自动追踪会自动停止（如果设置了基准预置位，球机会自动回至基准预置位）。

保持继续跟踪时间

如果目标丢失或者变为静止，自动追踪模块会在最后的位置上持续检测目标一段时间，在设定的时间内如果重新追踪到目标或者目标重新开始移动，系统将保持自动跟踪状态直至达到"最大跟踪时间"，否则球机将自动回至基准预置位。

允许手动控制（用户控制）

选中此选项后，如果系统接收到用户的手动控制命令，自动追踪模块会立刻停止对目标的追踪并停止控制球机。如果超过设定的时间后，系统仍然未接收到用户的控制命令，自动追踪模块会被重置并继续工作。

如果未勾选此选项，自动追踪模块工作时，系统会忽略用户发出的所有球机控制命令。

注意：自动追踪模式下，我们说的用户球机控制命令是指通过摄像机、HTTP编码器或者web界面发送的命令。目前在自动追踪模式下不支持接收通过RS-485/422/232总线发送的命令，因为这类命令在自动追踪模式下会引起不可预料甚至错误的球机操作。

自动追踪触发模式

球机的自动追踪有三种触发模式：

· 检测到任何目标即开始自动追踪：
VCAsys跟踪引擎会自动跟踪检测到的第一个目标（通常位于基准预置位）。只有在"当已选规则被触发时开始自动追踪"选项未被勾选时，才会启用这种模式。

· 当已选规则被触发时开始自动追踪：

当"已选规则"列表中的任何VCA规则被触发时，VCAsys跟踪引擎会启动自动跟踪功能。这样可以很容易过滤出感兴趣的目标开启自动跟踪，并忽略掉其它目标。要启用此模式，需要勾选"当已选规则被触发时开始自动追踪"选项，并将用于触发自动追踪的VCA规则添加到右侧的”r;已选规则”列表中。

· 由用户手动启动自动追踪：

也可以由用户手动启动球机自动跟踪功能。用户如果发现感兴趣的目标，可以启用此模式使球机自动追踪用户感兴趣的目标。

有两种方式可以手动启动自动追踪：

· 通过选择VCA引擎已经检测到的目标。这种情况下，被检测到的目标上会有边界框高亮显示，只需要按住shift键，同时双击目标就可以使 球机开始自动跟踪目标。

· 通过在画面的任何位置绘制一个框。按住shift键，同时点击鼠标左键并拖动绘制一个包含目标的边界框，就可以使球机开始自动跟踪目标。 

注意：如果按住shift键双击目标或者点击左键拖动无效果，可以先点击右上角的"PTZ"调出球机控制面板，再重新尝试。

 

下图显示系统正处于自动追踪过程中：

[image: image74.jpg]



 

15.3 PTZ配置文件

球机配置文件设置

因为不同的球机有不同的特性，并且反应时间也各不相同（比如不同厂家的球机的平移/旋转速度都不一样）。我们可以使用一个PTZ配置文件来管理每个球机的这类参数。

本产品已经包含了一些经过测试的球机的配置文件，如果需要使用新的未经过测试的球机，用户也可以创建或者上传新的球机配置文件。

球机配置文件的相关设置主要有下面几部分：

1. 创建新的配置文件(见 [标题编号])

2. 编辑已有的配置文件(见 [标题编号])

3. 移除用户创建的配置文件(见 [标题编号])

4. 使用自动校准生成配置文件(见 [标题编号])

15.3.1 创建一个新的PTZ配置文件

创建一个新的PTZ配置文件有两步：

1. 在"PTZ配置文件名称"处填入新的PTZ配置文件名称。

2. 点击"创建"按钮。
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新的PTZ配置文件会被创建并被存储在"PTZ配置文件"列表中。

 

15.3.2 编辑已有的PTZ配置文件

注意：只有用户创建的配置文件可以被编辑。系统内置的一些作为标准的配置文件不允许用户修改。
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PTZ基本信息

设定与PTZ配置文件相关的一些基本信息。

版本

PTZ配置文件的版本。

描述

关于PTZ配置文件的详细描述，主要包含球机型号和制造厂家信息。

协议

当前球机使用的PTZ协议。可以在"IO配置"->"UART串口"->"PTZ协议"处查看支持的所有PTZ协议。

 

PTZ自动跟踪参数

最小平移/旋转速度

摄像机在开始平移或者旋转时的最小速度（通过HTTP API控制）。一般的球机最小速度和最大速度之间是线性变化，所以初始速度一般是0。但是某些球机的速度不是线性变化的，只有在达到一个设定的临界值后才会真正开始移动。

最大平移/旋转速度

PTZ算法控制球机平移/旋转时的最大速度，表示为球机最大速度的百分比。这个值应该使球机在视野最大时的平移/旋转速度为30°/秒。

注意：如果摄像机在跟踪过程中，图像会前后摇摆或者超过目标，可以尝试减小这个值。

平移/旋转增益

用于控制平移/旋转的速度。这个参数无法自动获得，必须由下面的流程手动测出：
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不跟踪区域（死区）- No movement (dead) zone

画面中心位置有一块区域，跟踪这个区域内的目标时球机不需要发生移动。这块区域的大小表示为整个画面长/宽的百分比，通常设置为15-20%，一般情况下保留默认值即可，不需要修改。

触发放大操作的目标大小 - Minimum target size for zooming in

任何小于这个尺寸的目标都将触发球机进行放大操作，表示为整个画面长/宽的百分比，默认设置为20%。

触发缩小操作的目标大小 - Maximum target size for zooming out

任何大于这个尺寸的目标都将触发球机进行缩小操作，表示为整个画面长/宽的百分比，默认设置为50%。

变焦速度 - Zoom speed

球机放大或者缩小的变焦速度，表示为最大变焦速度的百分比。

如果球机只支持固定的变焦速度，这个值可以设置为非0的任意值。如果球机不需要变焦功能，将这个值设置为0。

变焦时间增益 - Zoom time gain

用于控制变焦（放大或者缩小）时间的长短，默认设置为1，建议设置为小于5的数值。

提示：如果球机放大操作过度，可以减小这个数值，如果变焦效果不够，请尝试加大这个数值。

支持绝对定位 - Support absolute positioning

如果球机支持绝对定位（例如P,T,Z），那么可以勾选此选项。

如果API中使用了apantiltzoommove 命令，那么这个选项也需要勾选。

如果球机支持绝对定位，锁定目标的初期操作会比较快，因为摄像机可以直接移动到预估的绝对位置（P,T,Z），而不需要逐步变焦操作。

最大光学变焦值 - Maximum optical zoom value

设定相机的最大光学变焦倍数（比如36是指36x的光学变焦相机）. 只有在启用"支持绝对定位"选项后，这个参数才会起作用。更多信息请参考相机规则说明书。

相机移动延迟 - Camera movement latency

设定系统从发出PTZ命令到完成命令执行的时间（单位为毫秒）。默认设置为500毫秒。

两条PTZ命令间的最小时间间隔 - Minimum time between two PTZ commands

相邻两条PTZ命令间的最小时间间隔（单位为毫秒）。这个值与具体的PTZ协议和变焦模块有关。例如Pelco Spectra IV SE球机使用的是pelco-d协议，

这个值需要设置为大于300毫秒。

提示：如果出现PTZ命令丢失的现象（球机忽略PTZ命令），可以尝试加大这个值。

启动命令 - Start-up commands

任何需要在启动时首先执行的命令都可以填在这里（比如禁用数字变焦）。这些命令的格式请参考HTTP API ptz2.fcgi和serial2.fcgic.
例如：如果相机设置为使用Pelco-D协议，下面的HTTP-API命令代表执行停止球机移动的命令。

ptz2.fcgi?apantiltzoommove=0,0,0

serial2.fcgi?write=ff010000000000

 

15.3.3 移除PTZ配置文件

移除一个PTZ配置文件

要移除一个用户创建的PTZ配置文件：

1. 在下拉菜单中选择需要删除的PTZ配置文件（必须是用户创建的）。

2. 点击"删除"按钮。

 

注意：只有用户创建的配置文件才可以被删除。系统内置的一些作为标准的配置文件不允许用户修改/删除。
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删除后的PTZ配置文件会从"PTZ配置文件"列表中消失。

15.3.4 使用自动校准生成PTZ配置文件

除了可以手动校准生成PTZ配置文件外，本产品也可以利用自动校准生成配置文件。与具体的相机有关，配置文件的全部或者部分参数可以自动校准，也可能所有的参数都无法自动校准。

注意：能否对相机进行自动校准主要与具体的相机有关。大多数情况下，编辑配置文件时，应该首先使用自动校准功能设置尽量多的参数，然后对于 每个参数，如有必要再进行调整（如何手动修改PTZ配置文件(见 [标题编号])）。
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自动校准相机

 

· 选择需要校准的PTZ配置文件。

· 点击"校正"按钮开始自动校准。

· 等待自动校准过程结束（最多持续5分钟）。在系统校准各项参数的过程中，球机会 四处移动。

· 校准过程完成后，每个参数会被标为以下两种状态：

· [image: image80.png]


- 表示此参数已经成功校准。

· [image: image81.png]


- 表示此参数无法自动校准 - 需要手动校准。

· 所有被标为红色的都需要手动校准(见 [标题编号])。

 

注意，即使摄像机进行自动校准后，自动跟踪性能也不一定是最佳的。某些情况下，对参数进行手动校准(见 [标题编号])可以获得更好的性能。

16. 视频稳定器

16.1 视频稳定器设置

视频稳定器使用先进的数字图像稳定算法将摄像机抖动的影响减少至最小。点击左边菜单里的"视频稳定器"进行相关设置页面。启用该功能需要VCA stabilizer许可证的授权，激活后在"启用/禁用"页面下会出现启用视频稳定器的选项。启用或者禁用视频稳定器会使系统暂停几秒钟用于重新配置。

视频稳定器设置

启用视频稳定器功能后，在"视频稳定器"菜单下会出现一个新的页面用于对视频稳定器进行配置。通常情况下，所有选项的保留默认值即可，用户不需要对选项做修改即可使用视频稳定器的功能。当然，特殊情况下可能需要修改某些选项。

 

下图就是视频稳定器配置页面，每个参数的都有详细解释。
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边界填充

为使输出的帧画面保持稳定并且与参考帧画面对齐，输出的帧画面与输入的帧画面相比会有一定的偏移。当摄像机发生移动时，输出帧画面会被偏移以便与之前的帧画面保持对齐。这就会在画面边界上产生一些没有图像的区域。"边界填充"即是选择以何种方式处理这部分区域，共有五种选项：

 

· 快速淡出（默认）：新的帧画面覆盖到旧画面之上，旧的帧画面迅速减弱为黑色。这种模式最适合于球机和固定摄像机。

· 慢速淡出：新的帧画面覆盖到旧画面之上，旧的帧画面慢慢减弱为黑色。

· 无淡出：新的帧画面覆盖到旧画面之上，旧的帧画不淡出。适用于在画面边界处很少有人物或者车辆活动的固定摄像机。

· 固定：在画面的四周显示固定宽度的黑色区域。黑色区域的宽度与"帧画面最大偏移"相同（见下文）。

· 无：不显示旧的帧画面。输出帧画面边缘无数据的区域显示为黑色。

摄像机安装模式

 

摄像机有3种安装模式：

· 固定/PTZ（默认）：稳定器算法为固定/PTZ摄像机专门优化。

· 车载/手持：稳定器算法为处于连续、大幅度抖动或者场景经常变化的摄像机专门优化。比如一辆行驶的汽车上的摄像机。

· 低频抖动（< 1HZ）：固定/PTZ和车载/手持模式允许跟踪摄像机的主动移动，不会对低于1HZ的动作进行稳定。"低频抖动"模式下，稳定器算法消除抖动的频率界限更低，可以拥有更好的低频稳定效果，同时也会降低追踪摄像机主动移动的效果。当摄像机在一个方向上的移动比较大的时候，系统会自动切换至高频抖动模式，以便更好的追踪摄像机主动移动。摄像机的这种移动结束后，系统会自动切换回”r;低频抖动”模式。

 

自动禁用

自动禁用有2个选项 - 默认都未启用。

 

· 平移/旋转：启用此选项后，如果摄像机平移或者旋转幅度比较大，稳定器功能会自动禁用。这样可以使用户更加容易的操作摄像机，因为摄像机的移动超过限定值后，稳定器会停止消除的摄像机移动造成的影响。摄像机停止移动超过3秒后，稳定器功能会被重新激活。

· 低细节：启用此选项后，如果场景中缺少足够的细节使稳定器正常工作，稳定器功能会被禁用，以可以防止系统无谓的搜索画面位置。例如，如果一台摄像机面向一堵完全空白的墙，稳定后的画面会轻微的跳动，因为稳定器试图锁定一些随机的干扰。如果场景的大部分画面缺少合适细节/特征，
稳定器也会出现类似的问题。

性能

设定稳定器算法的性能。更好稳定器性能意味着更高的DSP负荷，默认设置为”r;低”。

 

帧画面最大偏移

设定稳定器算法处理后输出帧画面相对于原画面在水平和垂直方向的最大偏移像素数。水平和垂直方向的偏移范围为[24 - 256]，默认是128。

 

17. 产生外部事件提醒

我们可以使VCA的警报触发外部事件，比如关闭一个继电器、发送一个TCP/IP消息等。

点击"事件配置"->"事件配置文件"进入事件配置文件配置页面。
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每个VCA警报都会触发一个外部事件。

 

18. 载入和保存VCA的配置文件

加载和保存设置

我们可以将设备的配置信息输出到一个XML文件中保存，将来可以将这些配置信息重新载入设置。这项功能对于一些演示场合十分方便：针对每个不同的应用场景，我们可以分别保存为不同的配置文件；或者某些情况下，多个设备可以共用一些基本的配置参数。
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保存设置

此处选择需要保存的设置信息，默认所有的设置信息都需要保存。可以保存的信息有：

· 基本信息：VCA的一些基本设置比如开/关状态、VCA模式等。

· 检测区域：检测区域和检测线设置信息。

· 规则：检测区域/检测线对应的规则。

· 计数器：与检测规则对应的计数器设置。

· 3D校准：有关3D校准的设置。

· 目标分类：有关目标分类的设置。

· 遮挡检测：有关遮挡检测的设置。

· 分析结果叠加：有关分析结果叠加的设置。

· PTZ：有关PTZ的设置，包括基本的VCA/PTZ设置和PTZ自动追踪设置。

 

点击”r;保存”按钮保存相应的设置信息。

加载设置

点击”r;浏览...”按钮选择需要加载的配置文件。选择需要加载的设置类别，默认会加载所有的设置信息并应用到设备。最后点击”r;加载”按钮载入文件并应用对应的设置。

19. 高级VCA设置

智能分析（VCA）高级设置

通常情况下，VCA的默认设置已经可以满足需要。一些特殊情况下，我们可以调整某些参数以达到更好的效果。本页面用于智能分析（VCA）的高级设置。 
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同一目标再次触发报警的时间间隔

此处设定同一目标连续触发同一规则的时间间隔。

参考下面的例子加以理解，下图中没有设置报警时间间隔：

[image: image87.jpg]



在这个例子中，一个人进入检测区域3次，每次进入都触发一次警报，总共触发3次警报。如果设置了报警时间间隔，在设定的时间内，我们就可以避免同一目标重复触发同一规则。下图是针对同一场景，将报警时间间隔设置为5秒：
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在这个例子中，人物第二次进入检测区域时没有触发警报，因为与前一次相同类型的警报时间相差小于设置的"报警时间间隔"。当人物第三次进入检测区域时，与前一次相同类型的警报时间相差已经大于设置的"报警时间间隔"，所以触发了新的警报。实际上，设置报警时间间隔可以避免物体在检测区域边缘徘徊时引起的重复报警。如果没有设置报警时间间隔，会出现连续不断的报警。

报警时间间隔默认设置为5秒。

计量单位

可以在公制和英制之间切换。更多信息可以参考计量单位(见 [标题编号])主题。

Metadata 格式

metadata数据流包含所有移动目标和静止目标的完整信息，还有一些其它的诊断数据，用于问题定位和配置优化。出于节省网络带宽的目的，metadata数据流默没有包含某些诊断数据。 此处可以设置metadata数据库的具体内容。metadata数据流可以包含下面这些子数据流：

事件

目标触发检测规则引起的事件（警报）信息。

对象

由VCA引擎跟踪的所有目标的详细信息，包括边界框、尾迹、目标属性。

计数

设置的所有计数的数值。

统计信息

有关目标的统计数据，比如目标徘徊时间（VCApro only）。

 

颜色签名

被跟踪目标的颜色签名（VCApro only）。

不发送空的metadata

选中此选项可以节约metadata占用的带宽：只有与前一个传送的metadata数据帧不同时，新的metadata才会被传输。 注意，如果选中了任何的诊断诊断数据，metadata则会一直被发送，此选项无效。

色块

包含色块数据。可以用于显示VCA算法在检测阶段的输出结果。选中此选项以方便做进一步的性能分析。正常情况下，建议禁用此选项以节约传输色块占用的带宽。

遮挡

包含遮挡检测的诊断数据。启用此选项后可以显示遮挡检测模块的输出，方便设置遮挡检测规则。正常情况下，建议禁用此选项以节约传输遮挡检测调试数据占用的带宽。.

过线计数

包含过线计数的诊断数据。启用此选项后可以显示过线计数模块的内部操作，可以用于设置检测线的校准宽度。更多关于过线检测和诊断数据的信息请参考过线检测(见 [标题编号])主题。

 

场景变化

包含场景变化的诊断数据。启用此选项后可以显示场景检测模块的内部操作，可以用于设置场景变化检测的检测时间（学习场景...触发）。正常情况下，建议禁用此选项以节约传输场景变化数据占用的带宽。

 

烟雾&火焰

包含烟雾和火焰的诊断数据，启用后可以在叠加的分析结果里显示烟雾和火焰色块。更多信息请参考烟雾检测(见 [标题编号])和 火焰检(见 [标题编号])主题。

其它信息

更多关于metadata格式的信息，请参考VCAsys Metadata Format Manual。

保持静止对象的跟踪时间

如果一个目标由运动变为静止，VCA引擎会继续跟踪这个目标一段时间。此处即是设置这段继续跟踪的时间。目标变为静止后经过一段时间，需要被”r;融合”进场景背景，所以VCA引擎在经过此处设定的时间后，需要忘记变为静止的目标。默认设置为60秒。

跟踪选项

最小跟踪对象的大小

此处设定VCA引擎跟踪的最小对象的像素大小，通常不需要修改这个数值。减小这个值会使VCA引擎跟踪更小的目标从而降低抗干扰效果。

显示选项Display Options

报警物体最小显示时间

触发警报的物体会显示为红色，经过一段时间后，会变为黄色。此处设置触发警报的物体在变为黄色前，显示为红色持续的时间。默认设置为2000毫秒。

目标显示的最小时间（跟踪对象丢失后跟踪轨迹显示的最小时间）

VCA引擎跟踪的目标会显示在跟踪画面中。这个选项设置目标在跟踪画面中的显示的最小时间，使那些被跟踪时间很短的目标有充足的显示时间。默认设置为1000毫秒。这两个选项对WEB浏览器显示和分析结果叠加显示都有效果。

全部恢复默认值

这个选项用于将所有的VCA设置全都恢复至默认值。可以用于重置处于未知状态的设备。注意，默认情况下VCA功能会被禁用，所以在”r;全部恢复默认值”操作后，VCA功能需要重新开启。
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