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Automatyczne Sledzenie z wykorzystaniem technologii polgczenia funkciji radaru i
obrazu (technologia edge-to-edge)

Informacje o automatycznym Sledzeniu z wykorzystaniem technologii
potgczenia funkciji radaru i obrazu

Potaczenie funkeji radaru i obrazu umozliwia wykrywanie, klasyfikowanie i sledzenie ruchomych obiektow.
Automatyczne sledzenie w technologii pofgczenia funkcji radaru i obrazu (opartemu na technologii edge-to-
edge) pozwala potgczy¢ mozliwosci jednego radaru i jednej kamery PTZ w urzadzeniu brzegowym. Radar
wykrywa i klasyfikuje ruchomy obiekt, po czym kieruje na niego kamere. Kamera zbliza obraz i rozpoczyna
sledzenie obiektu. Dla wyzszej doktadnosci kamera weryfikuje klasyfikacje obiektow dokonang przez radar, a
nastepnie podnosi alarm.

Wazne

® Automatyczne Sledzenie z wykorzystaniem technologii potgczenia funkgji radaru i obrazu wymaga
kamery PTZ z chipsetem ARTPEC-9 zamontowanej wraz z radarem réwniez z chipsetem ARTPEC-9.
Funkcja jest dostepna po sparowaniu urzadzen.

® Nie korzystaj z funkcji automatycznego sledzenia w miejscach o duzym natezeniu ruchu takich jak drogi
i parkingi. Ciggty ruch powoduje zuzycie silnika PTZ w kamerze.

* W takich miejscach jak parkingi z funkcji automatycznego $ledzenia lepiej korzysta¢ w okresach
mniejszej aktywnosci, na przyktad w nocy.

Przyktad wykorzystania automatycznego $ledzenia z uzyciem technologii potgczenia funkeji radaru i obrazu

Przesledzimy obiekty poruszajace sie w ogrodzonym terenie. Kamera PTZ zamontowana zostata wraz z radarem
celem weryfikacji alarmow i zapewnienia dokfadnej klasyfikacji dzieki technologii potaczenia funkcji radaru i
obrazu.
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1. Osoby poruszajgce si¢ poza ogrodzeniem nie wywotujg alarmu.



Automatyczne Sledzenie z wykorzystaniem technologii polaczenia funkciji radaru i
obrazu (technologia edge-to-edge)

2. Intruzi przechodzacy przez ogrodzenie wpadajg w zasieg radaru, ktdry ich wykrywa i uruchamia alarm.

3. Radar kieruje kamere PTZ na intruzdw i umozliwia jej potwierdzenie alarmu dzigki analizie obrazu.



Wazne

Wszystkie ustawienia wykonuje si¢ za pomocg interfejsu internetowego kamery. Nie musisz logowac sie do
interfejsu internetowego radaru.

Aby skonfigurowac¢ automatyczne $ledzenie z wykorzystaniem technologii potgczenia funkeji radaru i obrazu:

1. Zamontuj urzadzenia. Zamontuj kamere PTZ i radar zgodnie z wytycznymi zawartymi w instrukcji
instalacji radaru.

2. Sparuj urzadzenia. Sparuj kamere z radarem w interfejsie internetowym kamery. Instrukcje: Parowanie
kamery z radarem, on page 4.

3. Ustaw wysokos¢ montazu radaru. Ustaw wysokos¢ montazu w interfejsie internetowym kamery.
Instrukcje: Ustawianie poziomu montazu, on page 5

4. Wyrdwnaj urzadzenia. Instrukcje: Wyrdwnanie kamery i radaru, on page 5.

5. Dopasuj scene do widoku z radaru. Aby zorientowac si¢, gdzie poruszajg sie obiekty oraz gdzie w scenie
znajdujg sie obiekty statyczne, mozesz skorzystac z tras obiektow oraz doda¢ mape jako tto widoku z
radaru. Instrukcje: Odniesienie strumienia radarowego do rzeczywistej sytuacji, on page 5.

6. Skonfiguruj scenariusze radarowe. Utworz jeden lub wigcej scenariuszy radarowych na potrzeby
wykrywania ruchomych obiektow. Instrukcje: Tworzenie scenariuszy radarowych na potrzeby
wykrywania obiektow, on page 6.

7. Sprawdz poprawnos¢ instalacji i konfiguracji. Zaleca si¢ sprawdzenie poprawnosci instalacji oraz
scenariuszy radarowych. Instrukcje: .

8. Konfiguracja automatycznego sledzenia. Skonfiguruj automatyczne sledzenie, tworzgc jeden lub wiecej
profili sledzenia. Instrukcje: Utwdrz profile automatycznego sledzenia na potrzeby sledzenia obiektdw,
on page 9.

9. Utworz regute. Utworz regute, aby zapisywac strumienie przy wigczonym automatycznym $ledzeniu.
Instrukcje: Tworzenie reguty stuzgcej do uruchomienia zapisu po wigczeniu automatycznego sledzenia,
on page 10.

Parowanie kamery z radarem

Parowanie radaru jest konfiguracjg jednokierunkowa, w ramach ktorej kamera jest parowana z radarem i stuzy
do konfigurowania i obstugi obu urzagdzen. Kamera ma przydzielony kanat na potrzeby strumieniowania z radaru,
a po sparowaniu urzadzen strumien z radaru zostaje automatycznie przypisany do tego kanatu.

Uwaga

Sprawdz, czy sparowane urzadzenia majg te samg wersje systemu operacyjnego (oprogramowania
uktadowego) AXIS OS.

Zanim zaczniesz:

e Sprawdz, czy kamera i radar sg skierowane na ten sam obszar zainteresowania.

e Upewnij sig, ze kamera i radar sg zsynchronizowane wzgledem tego samego zrodta czasu. Aby sprawdzic¢
status synchronizacji czasu, przejdz do menu Installation > Time sync status (Instalacja > Status
synchronizacji czasu) w obu urzgdzeniach.

Parowanie kamery z radarem:
1. Otworz interfejs WWW kamery i przejdz do obszaru System > Edge-to-edge > Pairing (Parowanie).

Kliknij Add (Dodaj).
Z listy rodzajow parowania wybierz Radar.

Whpisz nazwe hosta, nazwe uzytkownika i hasto radaru.
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Kliknij Connect (Potgcz), aby sparowac urzadzenia.



Gdy nastgpi pofgczenie urzadzen, ustawienia radaru stang si¢ dostepne w interfejsie internetowym
kamery.

Uwaga
Podczas aktualizacji systemu operacyjnego (oprogramowania uktadowego) AXIS OS w kamerze sprawdz, czy
radar zostat zaktualizowany do tej samej wersji, aby zapewni¢ aktualnos¢ systemu. Zaleca si¢ korzystanie z
systemu zarzadzania urzgdzeniami w rodzaju aplikacji AXIS Device Manager.

Ustawianie poziomu montazu

Ustaw wysoko$¢ montazu radaru w interfejsie internetowym kamery. Dla prawidtowego dziatania funkcji
automatycznego $ledzenia bardzo wazna jest odpowiednia wysoko$¢ montazu.

Zmierz wysoko$¢ od podtoza do radaru jak najdoktadniej. Jezeli podtoze jest nierowne, wykonaj pomiar, liczac od
sredniej wysokosci podtoza, a nie od pojedynczego punktu.
1. Przejdz do menu Radar > General (Radar > Ogodlne).

2. Ustaw wysokos¢ w menu Mounting height (Poziom montazu).
Wyréownanie kamery i radaru

Aby kamera mogfa $ledzi¢ obiekty wykryte przez radar, nalezy ustawi¢ punkt zerowy obrotu kamery wzgledem
punktu zerowego obrotu radaru.

1. Przejdz do strony Status > Camera and radar alignment (Stan > Wyrownanie kamery i radaru) i kliknij
Align devices (Wyrownaj urzadzenia).

2. Postepuj dokfadnie jak w instrukcji. W kroku 2 wybierz obraz z kamery, ktory najlepiej pokrywa sie ze
srodkiem pola widzenia radaru.

Jezeli po jakim$ czasie zechcesz znow wyrownac przesuniecie obrotu, kliknij funkcje Realign devices (Wyrdwnaj
ponownie urzadzenia).

Odniesienie strumienia radarowego do rzeczywistej sytuaciji

Przygladajgc sie strumieniowi radarowemu, trudno rozeznac¢, czemu odpowiada on w rzeczywistej sytuacji
wzgledem obszaru obserwacji z kamery. Aby fatwiej zorientowac si¢ w rozmieszczeniu budynkow, drzew czy
krzewdw oraz miejscach, w ktdrych poruszaja sie ludzie lub samochody, mozesz:

o Wyswietli¢ mapg jako tto w strumieniu radarowym. Instrukcje: Wykorzystanie mapy do zobrazowania
widoku radarowego, on page 5.

e Nakresli¢ sceng¢ z wykorzystaniem tras obiektow. Instrukcje: Wykorzystanie tras do zobrazowania
widoku radarowego, on page 6.

Wykorzystanie mapy do zobrazowania widoku radarowego

Aby fatwiej byto zorientowac sig, gdzie w scenie znajduja sie obiekty statyczne w rodzaju budynkow, a gdzie
obiekty ruchome, mozesz wyswietli¢ mape¢ jako tto w strumieniu radarowym. Mozna uzy¢ planu terenu lub
zdjecia lotniczego przedstawiajgcego obszar objety radarem. Dostosuj i skalibruj mape tak, aby obszar pokrycia
radaru pasowat do pozycji, kierunku i skali mapy, a nastepnie zbliz mapg, o ile interesuje ci¢ konkretna czgs¢
sceny.

Uwaga
e Alternatywg dla ustawiania poszczegdlnych pozycji recznie jest wykorzystanie asystenta konfiguracji.
®  (Gdy dostosowujesz poszczegdlne ustawienia osobno, mapa jest stopniowo kalibrowana.
1. Przejdz do menu Radar > Map calibration (Kalibracja mapy) > Map (Mapa).

2. Wybierz obraz, ktdry chcesz przesta¢, lub przeciggnij go do wyznaczonego obszaru.
Aby ponownie uzy¢ obrazu mapy z biezgcymi ustawieniami obrotu i zoomowania, kliknij Download map
(Pobierz mape).



3. W obszarze Rotate map (Obrd¢ mape) uzyj suwaka, aby obroci¢ mape w odpowiednie potozenie.

4. Przejdz do sekcji Scale and distance on a map (Skala i odlegtos¢ na mapie) i kliknij dwa wezesniej
okreslone punkty na mapie.

5. W sekcji Distance (Odlegtos¢) dodaj rzeczywistg odlegtos¢ miedzy dwoma punktami dodanymi do mapy.

6. Przejdz do sekcji Pan and zoom map (Obracanie i zoomowanie mapy) i korzystaj z przyciskow w celu
obracania lub powigkszania i pomniejszania obrazu mapy.

Uwaga
®  Funkcja zoomu nie zmienia obszaru widoku radaru. Jezeli nawet po uzyciu zoomu czes¢ widoku jest
zastonieta, radar nadal wykrywa poruszajace si¢ obiekty w catym widoku. Jedynym sposobem na
wykluczenie wykrywanego ruchu jest dodanie stref wykluczenia.

e W kazdej chwili mozna dostosowaé obrot i zoom w pozycjach Map calibration (Kalibracja mapy),
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Exclusion zones (Strefy wykluczenia) lub Scenarios (Scenariusze), klikajgc @

7. Przejdz do sekcji Radar position (Pozycja radaru) i korzystaj z przyciskow w celu przesuwania lub
obracania pozycji radaru na mapie.

Wykorzystanie tras do zobrazowania widoku radarowego

1. Otwdrz interfejs internetowy kamery w dwoch oknach przegladarki i umies¢ je obok siebie.
2. W pierwszym oknie przejdz do Video > Stream (Obraz > Strumien).

3. W drugim oknie przejdz do Radar > Settings > Object visualization (Radar > Ustawienia > Wizualizacja
obiektow) i ustaw Trail lifetime (Czas trwania trasy) na jedng godzine.
Ruchome obiekty, takie jak ludzie, pojazdy, krzewy czy flagi, pozostawiajg trasy poruszania si¢ widoczne
przez godzing.

4. Obro¢ kamere na obszar zainteresowania. Zielone linie w strumieniu radarowym wskazujg obszar objety
aktualnie polem widzenia kamery.

5. Popros kogos, aby przeszedt wzdtuz granicy obszaru zainteresowania oraz wokdt obiektéw statycznych w
rodzaju budynkoéw czy kontenerow.

Trasy z takiego przejscia wskazujg granice obszaru zainteresowania oraz obiekty statyczne. Wykorzystaj je jako
podstawe do ksztattowania i rozmieszczania obszaroéw oraz linii w scenariuszach radarowych. Krzewy, flagi i
inne obiekty poruszajgce si¢ na wietrze rowniez pozostawiajg trasy, ktdre mozesz wykorzysta¢ do wyznaczenia
stref wykluczenia w celu zminimalizowania liczby fatszywych alarmoéw.

Tworzenie scenariuszy radarowych na potrzeby wykrywania obiektow

W scenariuszach radarowych radar moze wykrywa¢ i klasyfikowa¢ obiekty poruszajace si¢ w scenie. Do
skonfigurowania automatycznego $ledzenia konieczne jest utworzenie scenariuszy radarowych, poniewaz kazdy
profil Sledzenia opiera si¢ na scenariuszu radarowym.

Mozesz utworzy¢ kilka scenariuszy radarowych do wykrywania réznych zachowan, rodzajow obiektow lub
roznych czesci sceny. Dla kazdego scenariusza radarowego utworz odpowiednie profile automatycznego
Sledzenia.

Wazne
Usun nieuzywane scenariusze radarowe.

Istniejg dwa rodzaje scenariuszy radarowych:
Ruch w obszarze - Wykrywa obiekty poruszajace si¢ w obszarze wyznaczonym przez uzytkownika.

Przekroczenie linii - Wykrywa obiekty przekraczajace jedng lub dwie linie wyznaczone przez uzytkownika.

Scenariusz ruchu w obszarze — Osoby w obszarze wrazliwym



W tym przykfadzie bedziemy wykrywa¢ osoby poruszajgce si¢ w czesci sceny, w ktorej znajdowac si¢ nie
powinny. Interesujg nas jedynie obiekty pozostajgce w obszarze przez co najmniej 5 sekund. W niewielkiej czgsci
obszaru nie chcemy uruchamia¢ automatycznego $ledzenia.
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Kliknij Add scenario (Dodaj scenariusz).

Nazwa scenariusza Humans in sensitive area.

W sekcji Triggering conditions (Warunki wyzwalania) wybierz Movement in area (Ruch w obszarze).
Kliknij Next (Dalej).

Wybierz zaprogramowany ksztatt dla danej strefy.
Uzyj myszy, aby przesung¢ i dostosowac strefe, tak aby obejmowata tylko potrzebng czgsc sceny.

Kliknij Next (Dalej).

Aby Sledzi¢ wytgcznie obiekty pozostajgce w obszarze przez co najmniej 5 sekund, w pozycji Seconds
until trigger (Liczba sekund do wyzwolenia) ustaw opcje 5.

W sekcji Trigger on object type (Wyzwalaj na rodzaju obiektu) wybierz opcje ,humans" (Osoby).

Kliknij Next (Dalej).

Kliknij przycisk Zapisz.

Przejdz do Exclude zones (Obszary wykluczenia) i kliknij Add exclude zone (Dodaj obszar wykluczenia).
Kliknij, aby rozwing¢ nowy obszar wykluczenia.

Uzyj myszy, aby przesung¢ i dostosowac obszar wykluczenia w taki sposob, aby obejmowat te czgsc
obszaru scenariusza, w ktorej nie chcesz, aby obiekty wyzwalaty scenariusz.

Wtacz Track passing objects (Sledz przechodzgce obiekty), aby kontynuowac sledzenie obiektow, ktdre
wiasnie przechodzg przez obszar wykluczenia.

Scenariusz przekroczenia linii = Samochody przejezdzajgce przez brameg

W tym przykfadzie bedziemy wykrywac i klasyfikowa¢ pojazdy przejezdzajgce przez brame. Aby zminimalizowac
liczbe fatszywych alarmow, pojazdy musza przekroczy¢ dwie linie, zanim automatyczne $Sledzenie zostanie
wyzwolone.
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Kliknij Add scenario (Dodaj scenariusz).

Nazwa scenariusza Cars passing gate.

W sekcji Triggering conditions (Warunki wyzwalania) wybierz Line crossing (Przekroczenie linii).
Kliknij Next (Dalej).

Wtacz Require crossing of two lines (Wymagaj przekroczenia dwoch linii).

Uzyj myszy do ustawienia potozen linii. Zachowaj pewien odstep miedzy bramg a liniami.

W razie potrzeby zmien kierunek ruchu pojazdow.

Kliknij Next (Dalej).

W sekcji Max time between crossings (Maks. czas pomiedzy przekroczeniami linii) ustaw czas miedzy
przekroczeniem pierwszej i drugiej linii.

W sekcji Trigger on object type (Wyzwalaj na podstawie rodzaju obiektu) usun zaznaczenie opcji
Humans (Ludzie) i zaznacz opcje Vehicles (Pojazdy).

Kliknij Next (Dalej).
Kliknij przycisk Zapisz.

Sprawdzenie poprawnosci instalaciji

Przed przystapieniem do tworzenia profili automatycznego $ledzenia sprawdz poprawnos¢ wykonania instalacji.
Sprawdzenie to bedzie pomocne w razie potrzeby identyfikacji problemdéw zwigzanych z instalacjg lub
zarzadzaniem obiektami statycznymi w scenie takimi jak drzewa lub powierzchnie odblaskowe.



Automatyczne Sledzenie z wykorzystaniem technologii polgczenia funkciji radaru i
obrazu (technologia edge-to-edge)

Uwaga
Instalacje uznaje si¢ za sprawdzong na warunkach obowigzujacych w czasie sprawdzania. Zmiany warunkéw
w scenie mogg wptywac na codzienne dziatanie instalacji.

Sprawdz, czy nie ma fatszywych detekcji

1. Sprawdz, czy strefa rozpoznania jest wolna od aktywnosci ludzi.

2. Poczekaj kilka minut, aby upewnic si¢, ze w strefie rozpoznania radar nie wykrywa zadnych obiektow
statycznych.

3. W razie wystapienia zbednych detekcji mozesz odfiltrowac okreslone rodzaje ruchu lub obiektow,
dostosowac strefy scenariuszy radarowych, albo dostosowa¢ czutos¢ detekgji. Instrukcje znajdujg sie w
sekeji Minimalizacja liczby fatszywych alarmow w instrukeji obstugi radaru pod adresem help.axis.com.

Sprawdz, czy symbol, kierunek przemieszczania i pozycja na mapie sg prawidtowe
1. Przejdz do Radar > Stream (Radar > Strumien) i uruchom zapis.

IdZ tuz poza strefg rozpoznania i kieruj si¢ bezposrednio w strone radaru.

Sprawdz, czy po wejsciu cztowieka do strefy rozpoznania wyswietla sie symbol klasyfikacji osoby.
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Sprawdz, czy widoczny jest prawidtowy kierunek przemieszczania.

5. Sprawdz, czy rzeczywista pozycja cztowieka jest zgodna z pozycja na mapie.

Utworz tabele podobng do ponizszej, aby ufatwic sobie zapisywanie danych z procesu sprawdzania poprawnosci
dziatania radaru.

Testuj Pass/Fail (Powodzenie/ Uwagi
Niepowodzenie)

1. Sprawdz, czy w pustym obszarze
nie wystepujg zadne niepozadane
detekcje.

2. Sprawdz, czy po wejsciu
cztowieka do strefy rozpoznania
wyswietla sie symbol klasyfikacji
osoby.

3. Sprawdz, czy kierunek
przemieszczania sie jest
prawidtowy.

4. Sprawdz, czy rzeczywista
pozycja cztowieka jest zgodna z
pozycja na mapie.

Zakonczenie sprawdzania poprawnosci dziatania radaru


https://help.axis.com

Po pomysinym wykonaniu pierwszej czesSci procedury nalezy wykona¢ nastepujgce testy w celu dokonczenia
procesu sprawdzania poprawnosci.

1. Sprawdz, czy urzadzenia zostaty skonfigurowane zgodnie z podanymi instrukcjami.
2. Sprawdz, czy dodates i skalibrowate$s mape odniesienia (o ile jest dostepna).

3. Ustaw w radarze scenariusz inicjowany po wykryciu cztowieka. Domysinie liczba sekund do wyzwolenia
(Seconds until trigger) ustawiona jest na 2 s, ale w razie potrzeby mozesz jg zmienié.

4. Przejdz do Radar > Settings > Object visualization (Radar > Ustawienia > Wizualizacja obiektow) i
ustaw Trail lifetime (Czas trwania trasy) na 1 godz., tak aby w bezpieczny sposdb przekraczat czas
potrzebny na obejscie obszaru dozoru. Wybrany czas trwania trasy powoduje kontynuowanie $ledzenia
w podgladzie na zywo radaru przez ustawiony czas, a po zakonczeniu sprawdzania poprawnosci mozesz
go wytgczyc.

5. Przejdz wzdtuz granicy strefy rozpoznania radaru i sprawdz, czy trasa w systemie pokrywa si¢ z przebyta
trasa.

6. Jezeli wyniki sprawdzenia poprawnosci nie spefnig oczekiwan, skalibruj od nowa mapg referencyjng i
powtorz procedure sprawdzania poprawnosci.

Sprawdzenie wyréwnania wysokosci

1. Przejdz do Analytics > Autotracking > Settings (Narzedzia analityczne > Automatyczne $ledzenie >
Ustawienia).

2. W sekgji Visual confirmation (Potwierdzenie wizualne) wigcz Video objects (Obiekty wizyjne) i Radar
objects (Obiekty radarowe).
Gdy przeglgdasz obiekty w pozycji Analytics > Autotracking > Tracking profiles (Narzedzia analityczne
> Automatyczne $ledzenie > Profile $ledzenia), zielona ramka otaczajgca obiekt oznacza, ze zostat on
potwierdzony przez wizyjne narzedzie analityczne. Gdy obiekt zaczyna sie poruszaé, biata ramka
oznacza, ze zostaf on potwierdzony przez radarowe narzedzie analityczne.

Przejdz do Tracking profiles (Profile $ledzenia) i odtworz strumien wizyjny.

4. Sprawdz, czy biate ramki otaczajg ruchome obiekty. Jezeli ramki znajdujg sie powyzej lub ponizej
obiektu, dostosuj wysokos¢ montazu radaru w sekcji Radar > Settings > General (Radar > Ustawienia >
Ogolne).

Utworz profile automatycznego Sledzenia na potrzeby Sledzenia obiektow

Kazdy profil automatycznego sledzenia musi by¢ potgczony z jednym scenariuszem radarowym. Po wyzwoleniu
scenariusza radarowego uaktywniany jest odpowiedni profil automatycznego sledzenia. Kamera PTZ kierowana
jest na obiekt w celu zweryfikowania poczynionej klasyfikacji. Po weryfikacji kamera rozpoczyna $ledzenie
obiektu.

Profil sledzenia — osoby przebywajace w obszarze wrazliwym

W tym przykfadzie bedziemy $ledzi¢ osoby wykryte w scenariuszu radarowym Osoby w obszarze wrazliwym.
Bedziemy $ledzic¢ je, dopdki poruszac sie bedg w obszarze objetym scenariuszem radarowym i spetnia¢ warunki
wyzwalania scenariusza. Sledzi¢ bedziemy wyfacznie obiekty, ktdre kamera sklasyfikowata jako ludzi. W
przypadku istnienia ruchomych obiektdw spetniajacych kryteria zarowno tego, jak i innych scenariuszy
radarowych wraz z potgczonymi profilami sledzenia, pierwszenstwo nadamy osobom znajdujgcym sie w obszarze
wrazliwym, dlatego przypisujemy temu profilowi wyzszy priorytet niz pozostatym.

1. Przejdz do Analytics > Autotracking > Tracking profiles (Narzedzia analityczne > Automatyczne
Sledzenie > Profile sledzenia).

Kliknij + Create (Utworz).
Wybierz scenariusz radarowy Osoby w obszarze wrazliwym.

W sekcji Tracking profile name (Nazwa profilu $ledzenia) wpisz AT : Humans in sensitive area.

SARE e

W sekcji Tracking criteria (Kryteria $ledzenia) wybierz Object triggers radar scenario (Obiekt wyzwala
scenariusz radarowy).



6. Wigcz Object type verification (Weryfikacja rodzaju obiektu), aby $ledzi¢ wytacznie obiekty, ktore
zarowno radar, jak i kamera sklasyfikowaty jako osoby.

7. Wyczys¢ wszystkie rodzaje obiektow z wyjgtkiem Human (Osoby), aby $ledzi¢ wytgcznie obiekty, ktore
kamera sklasyfikowata jako osoby.

8. Ustaw priorytet (Priority) na 1 Highest (1 Najwyzszy).
9.  Kliknij przycisk Zapisz.

Profil monitorowania — Samochody przejezdzajgce przez bram¢

W tym przyktadzie przeSledzimy obiekty wykryte w scenariuszu radarowym Samochody przejezdzajace przez
brame. Bedziemy kontynuowac sledzenie obiektu do momentu, gdy ani radar ani kamera nie beda juz w stanie
go wykry¢. Bedziemy $ledzi¢ wytgcznie obiekty, ktore kamera sklasyfikowata jako samochody. W przypadku
istnienia ruchomych obiektéw spetniajgcych kryteria zaréwno tego, jak i innych scenariuszy radarowych wraz z
potagczonymi profilami $ledzenia, pierwszefAstwo nadamy innym obiektom, dlatego przypisujemy temu profilowi
nizszy priorytet niz pozostatym.

1. Przejdz do Analytics > Autotracking > Tracking profiles (Narzedzia analityczne > Automatyczne
Sledzenie > Profile $ledzenia).

Kliknij + Create (Utworz).
Wybierz scenariusz radarowy Samochody przejezdzajgce przez brame.

W sekcji Tracking profile name (Nazwa profilu $ledzenia) wpisz AT: Cars passing gate.

A

W sekcji Tracking criteria (Kryteria sledzenia) wybierz Object detected by radar or camera (Obiekt
wykryty przez radar lub kamere).

6. Wigcz Object type verification (Weryfikacja rodzaju obiektu), aby $ledzi¢ wytacznie obiekty, ktore
sklasyfikowat zardwno radar, jak i kamera.

7. Wyczys¢ wszystkie rodzaje obiektow z wyjgtkiem Car (Samochad), aby sledzi¢ wytgcznie obiekty, ktore
kamera sklasyfikowata jako samochody.

8. Ustaw priorytet (Priority) na 5 Lowest (5 Najnizszy).
9. Kliknij przycisk Zapisz.

Uwaga
Jezeli dysponujesz kilkoma profilami automatycznego $ledzenia o tym samym priorytecie wyzwalanymi w
tym samym czasie, mozesz dostosowac¢ ustawienia automatycznego sledzenia w taki sposob, aby
zachowywaty sie zgodnie z zatozeniami. Mozesz przyktadowo ustawi¢ kamere tak, aby przetgczata sie miedzy

obiektami, Sledzifa tylko obiekt, ktory jako ostatni wyzwolit jeden ze scenariuszy radarowych, albo $ledzita
wytgcznie obiekt poruszajacy sie najszybcie;j.

Tworzenie reguty stuzgcej do uruchomienia zapisu po wigczeniu automatycznego
Sledzenia

Po wtgczeniu automatycznego Sledzenia mozesz zapisywac zarowno strumien wizyjny, jak i strumien radarowy.
Nagranie strumienia radarowego pokazuje, skad obiekt przybyt, a strumienia wizyjnego widok $ledzonego
obiektu w zblizeniu.

Tworzenie requty — Zapis strumienia wizyjnego
W tym przykfadzie zapisujemy strumien wizyjny na karcie SD kamery po wigczeniu automatycznego $ledzenia.

1. Przejdz do menu System > Events (System > Zdarzenia) i dodaj regute.
Wprowadz nazwe reguty, na przykfad Record video when autotracking is activated.

Z listy warunkdw wybierz PTZ Autotracking: Is tracking (Automatyczne $ledzenie PTZ: Sledzenie).

> N

Z listy akcji w obszarze Recordings (Zapisy) wybierz opcje Record video while the rule is active
(Rejestruj wideo, gdy reguta jest aktywna).

5. W sekcji Storage (Pamie¢ masowa) wybierz SD card (Karta SD).
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Automatyczne Sledzenie z wykorzystaniem technologii potqczenia funkcji radaru i
obrazu (technologia edge-to-edge)

6. W sekcji Camera (Kamera) wybierz Camera 1 (Kamera 1).
Aby zamiast tego zapisywaé strumien radarowy, wybierz Radar 1.

7. Ustaw Prebuffer (Bufor przed zdarzeniem) na 5 sekund, aby mie¢ pewnosé, ze zapisujesz od samego
poczatku.

8.  Kliknij przycisk Zapisz.
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