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1.2.1 Vehicle  Recognition  from  LiDAR  DATA (C.K. Toth , A. Barsi �+� T. Lovas, 
2003)   0���1��/��+�,
�[���������/
����'�9.�#$
�4���9��   ,%$�3��#$���������/���
��+'�
	
��/��+�,
�[���#����1�)����������	
����10\+�[ (Threshold)   �2$
���3��������

�
���3�9��   ,%$����#�������������3������������ 3 ����3� )2
 �9��^�, �9
������/�)[, 
�9����.�   �+'�����'&��(���#������#����#���������������3�	
�������� 3 ��8#�����'� )2
 
����1�)�����������#$��
��#$/.� (Minimum-distance method)    ����1�0)��	������/����#�� 
(Artificial neural network classifier) �+����������������8#����1��7 (Rule based classifier)    0��
�1�)���/4��+�)������	
�����������������������3��������     *+�#$������������'� 
)2
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1.2.2 Laser Intensity Image Based Automatic Vehicle Classification System (Hossam M. 
Abdelbaki �+� Khaled Hussain, 2001)     ,%$����1��/��+�,
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1.2.3 Traffic Measurement and Vehicle Classification with a Single Magnetic Sensor  
(Sing Yiu Cheung, Sinem Coleri, Baris Dundar, Sumitra Ganesh, Chin-Woo Tan �+� Pravin 
Varaiya, 2005)    0�����#���/����
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1.2.4  Vision-Based Vehicle Classification (Gupte, Masoud, and Papanikolopoulos, 2000, 
p.46-51) �1�3�9����#$9�������+�
��#$����'&�������.�/4�3��#$���������3����.���� ��2$
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1.2.5 A  New Segmentation Technique for Classification of  Moving Vehicles  (Zhang
and Siyal, 2000, p323-326) �1�������������/����+����/���	
�2&��#$ (Split-merge
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 1.5.6  �%����������������3�����x!,,# �)�#�
 1.5.7  �	#��0������
 1.5.8  ��/
� �+�����	����

1.6  /)�7&8�0����	5�9	%�:5#)��



5
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