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De artamentul Facultatea

;@ MECATRONICA MECANlcim . .
. Segmentarea imaginii

» Segmentarea imaginii = operatia de extragere teorctica (Separare) a unor
zone particulare din imaginea tratata anterior.

« Pixelii apartinatori acestor zone au 0 proprietate comund (de ex. apartin la
obiectul vizualizat).

In mod curent se aplica doua metode:

a) extragerea conturului - se separa toti pixelii cuprinsi in interiorul unor
linii cu contrast puternic;

b) topologia zonelor - se separa toti pixelii dintr-o zona care respecta 0
aceeasi stare logica.

pixel

A 3 L] | Lt
HF JEEEFT INEL”EE.

Prof. dr. ing. Valer DOLGA




AME]

ﬁ
CATRONICA|

B ATtam ety (e }} 000
MECATRONICA MECANICA Bt . . 0000
UNNER':II;Q';ERAAPOLITHENICA I m ag I n e S I C O n 't u r . ‘ ‘ . .
0000
0000
000
o0
||
::ﬁ Linie
) | contur
7
Parametr ul Simbal Valori tipice
Linii N 256, 512, 525, 625, 1024, 1035 )
Coloane M 256 512, 768, 1024, 1320 Pixel de
Niveledegri L 2, 64, 256, 1024, 4096, 16384 contur
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Extragerea conturul ui:

Bﬁ{ W;a%rtamentl.:el Pasats 000
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e Extragerea conturului -8
0000
0000
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1nii € Scanare impuls Slncronizare - ..
/ «23) [(2.5) 23 56 Extragerea conturului =
#1 I . . N
] PP B o] definirea limitelor imaginii
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327 \36) | 4o | GEE U obiect }/l.;uallzat in
—i_ scopul  stocarii  acestel
#— [2]ls]0] informatii  In  memoria
a) b) c) sistemului de comanda.

a- scanareaimaginii; b - semnal video; ¢ - informatie memorata

contur

pointer

Extragerea conturului la piese

complexe

- doua "zone" de control care se deplaseaza
pe limita internd si externa a conturului
teoretic;

- limita reala a conturului este descrisa de
locul geometric a distantei minime dintre

w11

centrele celor doua "zone".
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matrice de analiza 3x3
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4

k(x,y)= UlIn(x y)UKn(x )]

n=1

Topologia zonelor

1 0 1 1
YR [a1fof] YR [1fa]2] YJ lofa|t] YR [1]1]1
1 1 1 0

X X X X X X X X
K,(X.Y)=1 Ko(X.Y)=1 K4(X.Y)=1 K, (X.Y)=1
y y y y
0 0 1 1
YR [11]o] YQ [of1]2| YJ Jo[t[t] Y| [1]1]0
1 1 0 0
X X X X X X X X
I (X,Y)=1 I (X,Y)=1 I5(X.Y)=1 1,(X.Y)=1

Functiile logice I, Ky,

aglag|a
24|20

Matrice de analiza

&S & & &

‘dy-ay-agz-ay =1 =) yrmeaza o noua zona
‘ap =1 o)

-=(xy+ay)-a3 =) a apartine la zona a, sau a,

‘ay=(ay-ay)-a3 mmm) a,apartine cu a,
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Exemplu de codificare:

a) — codul Freeman; b) - contururi tratate

Cod:67881

-contur exterior:
66577718111111133333555545
-contur interior:

7771111133355555
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Modelarea imaginii

k i Ly L daca (i) < obiex
§ ! 1710, daca (i, j) ¢ obiect

0 X
Determinarea parametrilor geometrici ai imaginii

Ariaimaginii vizualizate:

n-1 n-1

A= (X hij)

i=0 j=0
Perimetrul conturului (I") a imaginii:

l,daca m este numar impar
P=>m unde ni={
(T) J2, daca m este numar par

m = cifradin codul Freeman
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A = 99 pixdli
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\\ /zr“' P-32:13J2 pixel
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Codul Freeman:
778655555778187777181111335443221123333454565
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| Coordonatele centrului de greutate (Xs, coce
o Ys) al suprafetei delimitate de contur : ::::.
1 n-1 n-1 :::.
Xs—_ Z(Zlhll -
j=0 1=0
n-1 n-1
Z( 2. 1 -hij)
i=0 j=0

Momentele de inertie axiale ale suprafetei (fata de
axele Ox, Oy) si momentul de inertie centrifugal:

_n—l_2 n-1 ) R
_i:ZOI ( th”) Jxy = Z'( ZJ hij )

1
Z 12( Zhl/ \ /ﬁ:
O X

_1 2]
a=_—-arctg ( )

312—— (Jx+Jy)+ = (Jx 3y)°+ 33
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17 (e

| |

| 1

Xmin Xmax X X
a) b)

Parametrii caracterigici (poligon circumscris, raze)

Optional se mai pot calcula:

o raportul Y, / X, dintre dimensiunile de gabarit pe directie
verticala si orizontala;

e complexitatea conturului X ./P;
o compactitatea figurii: A/(X, oY ) ;
o simetria Xo/X o Yo Y e -
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obiect
Masurari independente de piesa

cimp vizual
al senzorului

\

pozitie de
referinta

s/
(xref Y ref )

| obiect

—S(x.y)

Ax=x—xref

transportor

Operatia de determinare a unor parametri
a) masurari independente de piesa vizualizata (aria, perimetrul etc);

R
Ar = ~max

N e cercuri echidistante;

* parametri:

Amin

Rmax

ssnumarul Ssegmentelor de
intersectie ale conturului cu
cercurile de explorare,

< unghiul o, pentru raza
maxima.
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~mmzeres ) Masurari dependente de piesa vizualizata -8
” ” ‘ . . .
— 1 XXX
0 o000
o0

e functii inregistrate pe cercul de _z‘¢

razaR1, R2 -3*"1" ‘ '

e corelatia dintre unghiul @ si razaR. Aului \221113—1 ox

—3x’
2

obiect |
Masurari dependente de piesa

/—transportor cadru vizual piese
/ / //
/ %
,
v 2 || |\ 2 2
. | -
pi‘ese — —)— —)—
—— — (o] d
a) b) Controlul cdmpului vizua
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sursa de difuzor
lumina

- suprafete  difuze (@) (lampi
a) b) fluorescente - b, reflectoare difuze);

Elentila )§>< - condensoare (),
d) .

0 - proiectoare (d);

Bo= SOl

e)
Corpuri deiluminat

- colimatoare (e).

sursa | senzor
luminoasa

suprafata
/_ obiect

Iluminare frontala
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00000
sursa senzor 0000
- 1 0000
luminoasa
L1 X X )
defect o0
alb )
suprafata
/_ obiect
negru semnal
anticipat

magine in cimp intunecat

sursa
luminoasa

defect
alb \

senzor
negru k semnal

suprafata
/_ obiect
anticipat

magine Tn cdmp luminos
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sursa
luminoasa

[luminare cu g utorul oglinzii reflectoare

_— senzor

sursa
luminoasa

—™ _prisma

divizoare

[luminare prin prismadivizoare

semnal
anticipat

alb

negru | |

| _— senzor

\_lJ

oglinda

sursa
luminoasa

alb \é\\\
semnal
l anticipat
negru | |

[luminare paralela

|_— senzor

obiect

L suprafata
difuza

Metoda de iluminare din spate
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|_— senzor
prisma obiect ]

L filt
divizoare reflector L1 - Olptri‘l(‘}l
alb sernnal  raze
anticipat ' lumina sursa \@ | @
= ;—obiect lumina
negru | ] \\\\\\ ??*/////

B . reflector Zecran de fond
Utilizarea unei suprafete reflectorizante Iluminare monocromatica
semnal sursa +condensor
alp  anticipat lumlnoasa
t U | 33)

L —— 1 === J / g

negru 7

& obiect senzor

Utilizarea condensorul ui

semnal sursa )
ol enticipat  luminoasa * colimator

RS-

L — |_ _ I ~
negru /blect

o ) : selflzor
Utilizar ea colimator ului
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RI
senzor senzor
N\
cap N\ masca
/ sudura VN
\
[IERN
[N
\ 7
\
vV

senzor ————s
~

I~

\
traductor

c) transmisie () pozitie

Pozitionarea senzorului vizual
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1- sursalumina;
2,3,4,5-0glinz;

6 — filtru optic

L

§

7 — senzor video CCD

8 — piesa pentru sudat

s
| \J d |

Sursa de lumina si senzorul vizual in structura compacta
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Cerinte principale pentru un senzor vizual:

esimplitate in deservire;

eviteza mare de prelucrare a informatiei;

oflexibilitate, posibilitate de adaptare |la diferite sarcini (de ex. regim de
banda rulanta, descarcarea paletelor, controlul pieselor etc.);

esensibilitate geometrica cat mal mare;
ecost redus,
esiguranta ridicata in functionare;

esensibilitate redusa lafactori perturbatori.
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