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Resumen

En el presente trabajo se desarroll6 un algoritmo computacional en Matlab para un objeto movil
con la finalidad de obtener la exploracion visual dentro de un escenario, evadiendo obstaculos
dentro de un érea definida y utilizando técnicas de visidn por computadora. El sistema
computacional adquiri6 una imagen en linea, donde al mismo tiempo se realizaron o
exploraciones de m muestras dentro del escenario, lo que permitid identificar y generar la
orientacion del objeto movil hacia la meta. El algoritmo se ejecuta n veces hasta que el movil

llegue a la meta.

Palabras clave: vision por computadora, algoritmo, Matlab, segmentacion.
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Resumo

Neste artigo um algoritmo computacional é desenvolvido em Matlab para um objeto em
movimento, a fim de obter a exploracdo visual dentro de um cenério, evitando obstaculos dentro
de uma é&rea definida e utilizando técnicas de visdo computacional. O sistema de computador
adquirido uma imagem on-line, que analisa simultaneamente foram realizados dentro do estagio
da amostra, permitindo identificar e gerar a orientacdo do objeto em movimento em direcdo a

meta. O algoritmo é executado n vezes até que a célula atinge a meta.

Palavras-chave: visdo computacional, algoritmo, Matlab, segmentacéo.
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Introducao

H& um interesse crescente em automacdo baseada em processo de percepcao visual do mundo
real, 0 que exige a aquisicdo e processamento de imagem. Isto esta relacionado com a area de
interesse, visdo computacional. Este artigo apresenta um algoritmo computacional que utiliza as
técnicas de reconhecimento de cor e trajetéria acompanhamento de um objeto em movimento

para alcancar a meta.

Cor

Uma opcdo interessante é utilizar as caracteristicas de cor para 0 monitoramento visual, devido a
sua simplicidade e robustez para oclusfes parciais e mudancas de escala.

No entanto, ha varios problemas a serem abordados, entre os quais o registro afetara colorl como
sombras, mudancas de iluminacdo e recursos da camera. Neste projeto cores diferentes séo
usados para identificar a area de movimento, o objetivo, os obstaculos eo objeto em movimento.
uma apresentacdo robusto e eficaz de objectos coloridos é necessario para 0 processamento
preciso e rapido. O modelo de cor desempenha um papel importante na precisdao computacional e

robustez. Alguns modelos séo de cor RGB. YUV, HSL, RGB sendo usado para este projeto.
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Trajetoria

A capacidade de um robé movel para determinar a sua localizacdo no espago é uma tarefa
essencial para navegar Conhecimento autbnoma.2 completamente de uma posi¢do, bem como
outros objectos ou caracteristicas de interesse no ambiente do robd, sdo os principais
fundamentos de operagdes de navegacdo mais alto nivel de apoio. Por exemplo, o local permite
que seja possivel planejar caminhos para chegar a um determinado destino, evitando obstéculos, e
¢ fundamental para tarefas mais complexas, como a constru¢cdo de mapas de ambientes
desconhecidos. Sem capacidade de localizagdo, robds condenados a interagir com o ambiente
através de comportamentos reactivos, e incapaz de planejar acBes para além do seu campo de
funcdo desvio percepcdo local.3 ou fungdo caminho é usado para avaliar a propriedades do
movimento em uma seqiiéncia. A sua entrada € uma viagem e o valor de retorno deve ser
inversamente proporcional a suavidade do caminho (ou directamente proporcional com o grau de

desvio da trajectoria) .4

Desenvolvimento

O elemento envolvido no ambiente de trabalho é uma camera digital, enquanto que a
comunicagdo entre o computador ea camera é feito através da porta USB do computador; o fundo
preto é a area de trabalho em que o objeto em movimento pode se mover, eo objetivo é verde. O
objeto em movimento na frente de cor azul, vermelho e obstaculos interface para celular,

permitindo a comunicacgdo entre o computador eo objeto mével.

PC-Purpose interface mdvel

No diagrama de blocos da interface utilizada para esta pesquisa, isto é, entre o computador e o
objecto movel (Figura 1) mostra que a interface é construido para copos de 4, 4 sensores de
escuriddo, 2 pontes H, dois motores e 0 objecto em movimento. E discutida mais detalhadamente
cada um desses elementos, salientando que, como cada um deles séo repetidos, apenas a operagéo
e design de uma ventosa, sensor 1 1 ponte H e um motor sera explicado, com a mesma explicacéo

para outros elementos do mesmo tipo.

Vol. 4, Nim. 8 Julio - Diciembre 2015 RECI



Revista Iberoamericana de las Ciencias Computacionales e Informdtica ISSN: 2007-9915

I,
I A1 Sensor de Al
Ly —~ ascuridad
. Sensor de te H1 *~.
a2 Bl oscuridad 7 el
L3i o~y Bl ..
v ¥
¥ A2 Sensor de . g
Lo 79 oscuridad A2 o
e -
Puen- @
e ;’BZ Sensor de te H2 Q
Lg oscuridad B2
~—p

Figura 1. Diagrama de Bloco entre o PC eo objeto mével
Figura 1. Lag,Lg1,Laz L, Sinais de luz sdo enviados pelo monitor do computador e recebidos pelos sensores das trevas

através de sinais elétricos Va1, Va1, Va2, Ve2, Onde cada sensor envia um sinal elétrico para a Ponte respectivo H. Se a

entrada L é branca, o sinal eléctrico é 0 e se L é preto, o sinal eléctrico é de +5 volts.

Foto-transistor
Vidrio de la pantalla

Figura 2. Interface com o monitor, a luz do monitor ilumina o photoresist
Saida interface elétrica usada para a maquina de Sistemas de Visdo Baseado em MATLAB, onde
vocé pode manipular as imagens entregues pelo monitor, que em ultima anéalise é emitido e
exibida pela luz do usuério. Apenas precisa de tomar esta luz para construir sinais eléctricos,

como mostrado na Figura 2.

A Figura 3 mostra a imagem obtida com luz condic¢Ges controladas, a colocacdo adequada da

camera e olha material ideal.
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Figura 3 Aquisicao de Imagem “A”

Preprocesamiento

A Figura 4 mostra 0s passos a serem seguidos para melhorar a imagem adquirida.
1. dupla instrugdo para a imagem adquirida "A", de modo que seus dados assumem valores de 4
bytes de comprimento e, portanto, pode ser aplicada a qualquer operagdo, A = duplo (A) aplica-

2. A imagem "A" tem uma matriz tridimensional que contém informac6es de vermelho, verde e
azul, que sdo como se forma a imagem "A" inicialmente.

rojo
color = {verde

azul

Acoror € {0,1, . '255}nxmx3 (1)

Posteriormente, uma segunda imagem "B" em niveis de cinza, aplicando cada matriz de imagem
(vermelho, verde, azul) com peso como percebido pela cor olho humano é gerado:

B = round(0.299A"° + 0.586 A" +0.114 A*')  (2)
Onde

B, €{0.1,2....,255} € o pixel na coluna fileira de niveis de cinza da imagem. A imagem da Figura 4
tem as suas dimensdes i=1,2,...,177 y j=1,2,...,230.

Figura 4. Figura A (ver Figura 4) niveis de cinza B

3. Uma terceira varidvel denominada mapa, que contém valores de zero (0) a um (1) em

incrementos de 1/255, a cor é entre preto e branco (Tabela 1) é gerado.
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1/255
2/255

mapa =

254/255
1

O mapa mudanca de cor é adaptar a interface visual para niveis de cinza, caso contrario entregar

1/255
21255

254/255
1

Tablal. Mapa

1/255
21255

254/255
1

uma interface do mapa por padréo, o que ndo é em tons de cinza.

Para este ponto, somente fez uma transformacgdo correspondente aos niveis de cinzento da

ISSN: 2007-9915

imagem original A, para executar 0 passo seguinte € a segmentacao da imagem B.

Stage Segmentacéo

A segmentacdo € a divisdo ou particdo da imagem adquirida em objetos que a compdem eo

fundo. Esta pesquisa é necessaria para identificar o objeto em movimento, os obstaculos, o alvo

eo fundo.

A segmentacdo, neste caso, tambeém se refere ao conceito de limiar. Para identificar os limiares

utilizados, se inclinou anélise de histogramas e varios tipos de papel e tecidos de cores diferentes

sdo analisadas, ajudando a determinar as cores mais adequadas para segmentada.

As equac0es utilizadas para thresholding foram:
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SUBMATRIZ ECUACION
ANALIZADA
Obstéculos

255, si (Ai;"j0 >=185) & (NO(movil;; ) & (NO(meta;; )
obstaculo;; =
O,en cualquier otro caso

Meta 255, si(A°° >= 212) & (NO(mMOovil ;)
meta;; =

O,en cualquier otro caso

Frente del mévil

255, si (A" = 220) & (NO(mMOovil;)
nariz;; =

O,en cualquier otro caso

movil; =

Movil J[ 255,si B; > 235

O,en cualquier otro caso

Tabela 2. Intervalos para o estagio de limiar

Os obstaculos da matriz tem todos os elementos da imagem "A" que sdo vermelhas luz na faixa
superior a 185; objetivo na matriz tem todos os elementos da imagem "A™ que sdo verdes luz na
faixa superior a 212 no nariz matriz tem todos os elementos da imagem "A" luz azul no posto
mais alto 220, e na Tabela 2 tem todos os elementos da imagem B que s&o leves na faixa branca

maior que 235.

Representacao palco e Descrigdo
Assim, obtém-se os limiares para cada um dos elementos utilizados na fase em que eles
identificaram cada um dos componentes envolvidos. Para calcular os centros de area que tem:

(bx,by)= centro(nariz)

. 177 230
donde : i% j*nariz, > > i*nariz;
bx = % by = I:iL77J:2130
> >  nariz; > > nariz;

i—1 j—1 i—1 j—1

E assim, por: (cx,cy) =centro (movil) , (wx,wy)=centro (cola) y (Mox,Moy)= centro(meta)

Para este caso, as dimensdes da imagem (Figura 6) ir i=1,2,...,177 y j=1,2,...,230. Os valores
obtidos para o nariz ou frontal do telefone ap6s o célculo séo: (bx=82, by=26); para o centro do
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objecto em movimento (CX = 66, ¢ = 27); para o centro da cauda Mobile (wx = 49, w = 28) e do
centro da meta (Mox = 161, Moy = 70).

Calculo trajetoria para a meta

Calculando caminho para a meta é uma area conjunta centro de operacdes de celular (front,
middle e cauda) ea meta; Além de calcular os &ngulos envolvidos entre o objeto em movimento e

objetivo. A Figura 5 mostra a analise, onde é observado:

(cx,cy) E o centro do espaco de trabalho mével dentro do.

(bx,by) E o centro do nariz se desloca no interior do espaco de trabalho.
(wx,wy) E o centro da cauda se desloca no interior do espago de trabalho.
(Mox,Moy) E o centro da baliza dentro do espaco de trabalho.

o O angulo do mdvel em relagdo a horizontal.

1 E o angulo de orientacdo do alvo com respeito ao Mobile.

a O angulo da direccdo de destino em relacdo a horizontal.

o+ u+a E igual a um angulo de 90°.

Figura 5. Célculo do caminho em direcédo ao objetivo

Para efectuar o calculo de &, a y u equacdes sdo necessarios ¢ = a tan 2( wy — by,bx - wx) , a = a
tan 2(Moy -cy,Mox-cx) y HU=pi/2-a—o

Vol. 4, Nim. 8 Julio - Diciembre 2015 RECI



Revista Iberoamericana de las Ciencias Computacionales e Informdtica ISSN: 2007-9915

Uma vez obtido e ter nenhum obstaculo que vocé tem que direcdo o movel em direcéo & meta,

em seguida, os passos do algoritmo (Figura 6) séo seguidos.
Resultados e Concluséo

Que completaram a implementacgédo do algoritmo computacional desenvolvido em Matlab, o
resultado atingido os objectivos. Explora¢Ges do objeto em movimento é identificado eo caminho
foi obtido da execucdo do objeto em movimento em direcdo a meta. Eles identificaram por
obstaculos técnicos objetos de cores a serem evitadas pelo objeto em movimento. O algoritmo é
capaz de trabalhar com outro formato de imagem. Ao longo do desenvolvimento das melhorias
do projecto ou das alternativas para a solu¢do implementada é gerado, por exemplo, varreduras
conceéntricos, como faria um radar, em adicéo a avaliacdo de quanto tempo for necessario para a
segmentacdo. Tendo em conta 0s movimentos suaves naturais das imagens, nao € necessario
voltar a calcular este valor para cada quadro, porque ndo haveria modificagdes significativas de

uma imagem para a seguinte.

Interface de Matlab com robd diferencial, ou seja, eletromecénica objeto mével, é de construcdo
simples, tornando mais facil para se reproduzir. Além disso, é econémica em compara¢do com

comercial.

Inicie

Seobtiens: AngMovimie nto = u

M regionl ibre

CAL pienia:

| AngMovimiano = (cdu,, .. * p1/180 +u)/2

fin

Figura 6. Diagrama de fluxo do algoritmo para a geracdo e execucdo da trajectdria
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