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Elementy analizy obrazu.
woz2
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Przetwarzanie obrazu

Celem przetwarzania lub analizy obrazu prectwarzanic

jest takie automatyczne przetworzenie i |
przeanalizowanie obrazu wybranych . .
obiektéw lub catego otoczenia, aby — P, OBRAZ

uzyskac uzyteczna informacje na temat

interesujgcych obiektow lub na temat _ Tgmﬁka
otoczenia, ktére moze wptywac na L 1 komputerowa
sterowany automatycznie proces. S

2> recepcja (akwizycja) obrazu; fb‘zlz%gzsfr‘:fnaig'e OPIS

- przetwarzanie obrazu (filtracja

wstepna, eliminacja zaktécen, kompresja rozpoznawanie

obrazu, eksponowanie waznych cech);
- analiza obrazu (wydobycie cech
opisujgcych obraz); DECYZIA
- rozpoznanie obrazu i jego
semantyczna interpretacja.

Y

Bezposrednie rozpoznawanie obrazu (bez jego wstepnej analizy, np.. OCR)
Graflka komputerowa :zadanie odwrotne (opis obiektu = wizualizacja 3D.
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Elementy systemu przetwarzania obrazu

MONITOR
(obraz wyjsciowy)

\
-
— modut wprowadzania obrazu,
— urzadzenie do wyswietlania obrazéw,
— urzgdzenie do tworzenia trwatej kopii obrazu,
— pamiec zewnetrzna,
— procesor obrazu.

Smart Camera:
kamera + procesor obrazu 3

Elementy systemu przetwarzania obrazu

Czym rozni sie przetwarzanie obrazow od analizy
obrazéw?

Obrazl =2 [ przetwarzanie | - Obraz 2

Obraz =2 [ analiza ] = wartosci cech obrazu




Zastosowania

e automatyka (polepszenie autonomicznosci robotow wyreczajgcych
cztowieka w wielu mechanicznych pracach, polepszenie jakosci dziatania
systemow regulacji automatycznej),;

e medycyna (automatyczna analiza i rozpoznawanie obrazéw
preparatéw tkankowych, rentgenogramow, ultrasonogramow, itp.);

o kryminalistyka (wyszukiwanie w obrazie cech i szczegétow nie
rozréznialnych ludzkim wzrokiem);

e geodezja i kartografia (automatyczne przetwarzanie wielkich ilosci
danych obrazowych - zwtaszcza zdjecia lotnicze i satelitarne);

Zastosowania

e komunikacja (wykrywanie obecnosci, kierunku i natezenia ruchu
pojazdow, okreslanie wielkosci kolejki pojazddéw czekajgcych
na skrzyzowaniach, automatyczne wykrywanie kolizji i wypadkdw);

e laboratoria badawcze (kontrola materiatow, kontrola jakosci
wyrobow);

e zabezpieczanie obiektow pod szczegdlnym nadzorem (kontrola ba-
gazy, nadzér nad ruchem w pewnym obszarze, wykrywanie
intruzow);

e wojskowos¢ (kierowanie naprowadzaniem inteligentnej broni na
wspdtczesnym polu walki);

e astronomia i astrofizyka (analiza obrazéw o zakresie widmowym
przekraczajacym mozliwosci ludzkiego wzroku);
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Systemy wizyjne w automatyce

Oswietlacz
.t ai

Podziat ze wzgledu na konfiguracje uktadu i moc przetwarzania

Czujnik wizyjny.

e zlozone z kamery i prostego procesora w jednej obudowie; niektore
czujniki wizyjne majq rowniez zainstalowany maty monitor LCD (we
wspolnej obudowie);

e kamera ma rozdzielczos¢ 640x480 pixeli lub mniej; jej programowanie
polega na ustawieniu parametrow funkcji wizyjnych (parametryzacji)
wewnetrznego oprogramowania;

e zakres funkcji realizowanych przez czujniki wizyjne jest mocno
ograniczony (celowo) do kilku podstawowych zadan (np. czytanie kodu,
liczenie obiektéw, rozpoznawanie obiektow (jest / nie ma), pomiar 1
wymiaru i inne);

e wspdipraca z otoczeniem odbywa sie z
wykorzystaniem wejs¢ i wyjsc¢ (0/1)
wbudowanych do czujnika;
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Podziat ze wzgledu na konfiguracje uktadu i moc przetwarzania

Kamera inteligentna.

e zlozone z kamery i komputera w jednej obudowie, najczesciej o
rozdzielczosci z zakresu od 640x480 do 1600x1200 pikseli;

e kamery takie pracujg pod wtasnym systemem operacyjnym,
programowane sg w jezykach wysokiego poziomu stworzonych przez
producenta kamery, na rynku sg tez kamery pracujgce pod systemem
operacyjnym MS Windows;

e producenci tych kamer oferujq liczne akcesoria jak specjalne kable,
zespoty ztacz (interfejsy), zasilacze, monitory, oswietlacze i ostony;

e zakres funkcji wizyjnych realizowanych przez kamery inteligentne jest
szeroki, dla niektérych kamer wrecz nieograniczony;

e kamery inteligentne mogag dysponowac
wieloma wejsciami i wyjsciami,

w réznych standardach;

Podziat ze wzgledu na konfiguracje uktadu i moc przetwarzania

Kamera + komputer.

e system ztoZzony z kamery i oddzielnego komputera to najtrudniejszy w
realizacji system wizyjny, ale dajacy najwiekszq elastycznosc i najszersze
mozliwosci;

e w konfiguracji takiej dostepne sq wszystkie rozdzielczosci kamer, kamery
liniowe i matrycowe, monochromatyczne i kolorowe z jedng lub 3-ma
matrycami, w matych i duzych obudowach;

e integracja systemu w takiej konfiguracji wymaga szerokiej wiedzy z
zakresu techniki kamer i techniki komputerowej,; trzeba optymalnie
wybraé wlasciwag kamere, optymalny interfejs, wydajny komputer i
software z niezbedna funkcjonalnoscia, a na koniec trzeba to wszystko
zaprogramowac i uruchomié;
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Oswietlenie

Swiecenie samoistne.

Moze wystarczyc !l!

Swiatfo stabilne, rozproszone.

Niezawodny system wizyjny powinien by¢ niezalezny od otoczenia >
zastosowanie specjalnego oswietlacza, optymalnego pod wzgledem: typu,
wymiardw, pozycji i widma Swiatta.

LED

e najpopularniejsze ze wzgledu na trwatos¢ rzedu 50 - 70 tysiecy godzin
pracy; pracujg one w zakresach widmowych: UV, niebieski, zielony,
czerwony, biaty i bliskiej podczerwieni (NIR); duzy wybdr typoéw (swiatto
bezposrednie lub rozproszone), ksztattow (pierscienie, koputy,
pfaszczyzny, linie, punkty...) i mocy daje im przewage nad innymi
typami oswietlaczy;
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Oswietlenie

Lampy wytadowcze.

e Drugie pod wzgledem popularnosci - to gltéwnie Swietléwki biate i UV,
e inne barwy sg dostepne, ale mniej popularne; trwatos¢ wynosi 10 — 15
tysiecy godzin pracy; najpopularniejsze ksztatty tych oswietlaczy to

pierscien, linia, pfaszczyzna;
o Swietldwki pracujgce w systemach wizyjnych zasilane sq napieciem o
czestotliwosci 27 - 45 kHz, przez co wyeliminowana jest zmiennos$¢

intensywnosci obrazu, wystepujgca przy swietldwkach zasilanych z sieci
50Hz;
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Oswietlenie

Lampy halogenowe.

niezastapione, jesli potrzebne jest swiatto ,bardzo biate" lub ,,zimne";
oswietlacz taki sktada sie zwykle z dwéch komponentéw: zrédta Swiatta
z zasilaczem i Swiatfowoddw, za pomoca ktérych doprowadza sie $wiatto
do obiektu;

wadg tych oswietlaczy jest krotka zywotnos$¢ zrodta Swiatta: 50 - 4000
godzin pracy;

najczesciej oswietlacze te sq stosowane, gdy potrzebne jest swiatto
biate o odpowiedniej temperaturze barwowej, np. 6000K, np. w kontroli
jakosci nadrukow;
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Oswietlenie

Lasery.

sq popularnym zrédtem tzw. ,Swiatta kodowanego"; wigzka laserowa
moze by¢ uzyta bezposrednio, dajgc na obiekcie ,punkt Swietlny";

przy uzyciu odpowiedniej soczewki lub ptytki holograficznej mozna
uformowac linie lub zbiér linii, okrag lub zbidr okregdéw, zbidr punktow i
réozne kombinacje tych ksztattow;

aktualnie w widzeniu maszynowym stosuje sie lasery o barwie
czerwonej lub zielonej, chociaz inne dtugosci fali sq technicznie mozliwe;
trwatos¢ lasera zalezy bardzo mocno od warunkoéw pracy; poprawnie
zasilony i nieprzegrzewany laser moze pracowac do 100 000 godzin;

Generator linii ) O

Laser

.....
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Kamery

Konfiguracja matrycy:

kamery matrycowe - z sensorem w postaci dwuwymiarowej matrycy
pixeli — najpopularniejsze, rejestrujgce obraz obiektu w jednym
naswietleniu matrycy;

kamery liniowe - z sensorem w postaci jednego lub kilku linii pixeli -
stuzgce do rejestracji obrazu ,linia po linii", ktére to linie sktadane sq w
karcie akwizycji (frame grabberze) w jedng klatke obrazu. Stuzg one
gtéwnie do ,skanowania" obiektéow w ruchu.

Typ przetwornika:

CCD - fotodetektory, ktdre podczas transferu obrazu przekazujg sobie
tadunki (na zasadzie ,podaj dalej"), realizowane w kilku wersjach, ze
swoimi charakterystycznymi zaletami (wysoka czufo$¢, mate szumy) i
wadami (rozmazywanie obrazu, mata szybkos$¢ akwizycji obrazu);
CMOS - fotodetektory z natychmiastowym przetwarzaniem fadunku na
napiecie i transferem obrazu w postaci sygnatu elektrycznego, z
wynikajgcymi z tego zaletami (szybki transfer obrazu, brak
rozmazywania obrazu) i wadami (duze szumy, mata czutosé).
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Kamery

Konfiguracja matrycy:

kamery matrycowe - z sensorem w postaci dwuwymiarowej matrycy
pixeli — najpopularniejsze, rejestrujgce obraz obiektu w jednym
naswietleniu matrycy;

kamery liniowe - z sensorem w postaci jednego lub kilku linii pixeli -
stuzgce do rejestracji obrazu ,linia po linii", ktore to linie sktadane sa w
karcie akwizycji (frame grabberze) w jedng klatke obrazu. Stuzg one
gtéwnie do ,skanowania" obiektéw w ruchu.

Kamera CCD
z maska Bayera

Kamera 3CCD
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Kamery

Typ przetwornika:

CCD - fotodetektory, ktore podczas transferu obrazu przekazujgq sobie

tadunki (na zasadzie ,podaj dalej"), realizowane w kilku wersjach, ze
swoimi charakterystycznymi zaletami (wysoka czuto$¢, mate szumy) i
wadami (rozmazywanie obrazu, mata szybkos¢ akwizycji obrazu);

CMOS - fotodetektory z natychmiastowym przetwarzaniem tadunku na

napiecie i transferem obrazu w postaci sygnatu elektrycznego, z
wynikajgcymi z tego zaletami (szybki transfer obrazu, brak
rozmazywania obrazu) i wadami (duze szumy, mata czutosé).

[CMOS Sensor]
Light

o
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LabVIEW Vision
Funkcje obstugi kamery:
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LabVIEW Vision

Podstawowa struktura akwizycji obrazu:

IMAQ Create
e U]
Session In )
— IMAQdx Open Carmera.vi IMAQdx Grab.vi IMAQdx Close Camera.vi

IMAQdx Configure Grab.vi| ...

IMAQ Create: rezerwacja obszaru pamieci dla obrazu.

IMAQdx Open Camera: udostepnia kamere, wczytuje pliki konfiguracyjne i
ustawienia kamery.

IMAQdx Configure Grab.: konfiguruje operacje pobierania obrazu,
uruchamia kamere.

IMAQdx Grab: pobiera obraz i wyswietla

IMAQdx Close Camera: zamyka sesje i zwalnia pamiec.

19

LabVIEW Vision

Interpretacja obrazu w LabVIEW.

@ "
® @ ® @ ®
@
® ®
=
&1 L

® |1600x1200 0.17x 32-bit RGB image 146,201,239 |
1 Image 3 Vertical Resolution 5 Horizontal Resolution 7 Line Width ‘
2 Image Border 4 Left Alignment 6 Right Alignment

Figure 1-2. Internal Image Representation
20
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LabVIEW Vision

Krawedzie obrazu: wazne dla procedur bazujacych na przetwarzaniu w
oparciu o pixele sgsiednie.
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Figure 1-3. Setting the Pixel Values of an Image Border 21

LabVIEW Vision
Funkcje Vision Express
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LabVIEW Vision

Funkcje Vision Express
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