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RESUMEN

La Vision Artificial permite realizar un tratamieninteligentede las imagenes
recibidas en el ordenador de tal forma que se dlegjuandlisis y reconocimiento de los

objetos presentes en ellas.

Este articulo muestra como a partir del tratamiel#das imagenes obtenidas en
tiempo real, por una camara, se capta el movimidaton objeto seleccionado, de color

rojo, para posteriormente representar su evoluzibayectoria, de manera gréfica.

Palabras claves:

Imagen; Luz; Color rojo; WebCam; Movimiento; Tray@ia.

ABSTRACT

The Artificial Vision allows an intelligent treatme of the images received in a

computer in order to analyze and to recognize pitesgects in them.

This article shows how from the treatment of thages obtained in real time, by a
camera, The movement of a red object can be petdy the computer and subsequently

represented or drawn in a graphic.

Keywoards:

Image; Light; Red color; WebCam; Movement; Path.
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1. INTRODUCCION

Utilizando técnicas de Vision Artificial se puedealizar un tratamiento
inteligentede las imagenes recibidas en el ordenador en elmas alla de la pura
manipulacion, se llega al andlisis y reconocimismte los objetos presentes en ellas. Esta
vision artificial no es mas que la adquisicionomuédtica de imagenes sin contacto y su
andlisis también automético con el fin de extraeinformacion necesaria para controlar
un proceso o0 una actividad como: control de calidadlenacion por calidades,
manipulacion de materiales, test y calibracion paraos, monitorizacién de procesos,

etc.

En la visién artificial, el objetivo es “comprenti¢a informacién obtenida por el
dispositivo; aunque surgen problemas de enfoqued plano si se usan lentes. Si se usan
camaras simples simplemente hay que invertir edgpl&En definitiva el proposito es
programar un computador para que "entienda" unanaso las caracteristicas de una

imagen.

2. DESCRIPCION DEL PROBLEMA

El objetivo se basa en la captacion del movimientoavés de una WebCam,

para posteriormente dibujar o interpretar dichgettéoria sobre un formulario grafico.
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Figura 1: Fases del procesamiento de las imagenes

2.1. Deteccioén de la trayectoria del objeto marcado
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Se basa en seguir el movimiento de un objeto oondeterminado

patrén, en este caso de color rojo, de maneraafjtratar la imagen se pueda
distinguir la trayectoria que sigue el objeto, y e&ta forma representarla
graficamente, a través de un formulario. Este @damo grafico muestra la
trayectoria que realiza el objeto en la secuereigndgenes capturadas del video
en ejecucion, de manera que se visualiza unadiméancion del movimiento del
objeto.
En definitiva lo que se muestra en la interfaz igeatle la aplicacion que se
propone, consiste en dos ventanas, una que edeel eaptado por la WebCam y
otra ventana que es el formulario donde se vandazéa trayectoria que sigue el
objeto rojo tratado por las imagenes tomadas deidse.

2.1.1. Seleccion del objeto rojo, opaco y de tanwdecuado

Se ha escogido el rojo, por ser un color bierreifeiado del resto de la gama de
colores, para facilitar su detecciéon. Tambiéng®mr uno de los tres colores integrantes

de la codificacion del color de los pixeles R@Brojo.

Un objeto muy grande, aumenta la superficie qued@ueerse afectada por el
reflejo de la luz; por la tanto muchos de los mgalojos podrian ser interpretados como
blancos. Y un objeto muy pequefio podria verse alpapar otro elemento de la escena
de tamafio mayor, y por tanto ignorarse. Es porglel objeto debe ser opaco y de un

tamafo adecuado.
2.1.2. Seleccién de la resolucién

También es importante tener en cuenta que al aamehtamarfio de la imagen
del video, aumenta el nimero de pixeles a tratsiepormente por cada imagen, lo que

determina la respuesta de la aplicacion.
2.1.3. Tratamiento de imagenes

Las imagenes se tratan en una clase que guardaaematriz de pixeles los tres
valores correspondientes al RGB de cada uno de &lmmponentes de rojo, verde y
azul). Luego existen funciones que permiten qupusgla seguir el reconocimiento del
patron, clasificarlo y obtener su centro, en cadanento de tal forma que siga la

trayectoria.
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2.1.4. Representacion sobre el formulario grafico

Se dibuja sobre el formulario, una linea que rasaltunir los centros en cada

momento del objeto tratado, del rojo.

La aplicacion desarrollada permite también la sébecdel ‘Frame Rate'. La

frecuencia de refresco influye directamente erelacidad de ejecucion de la aplicacién.

Las imagenes capturadas estan en formato .JPG.

3. SOFTWARE DE SEGUIMIENTO DE UN OBJETO
POR UNA WEBCAM

El programa propuesto se centra en el tratamieatondgenes a tiempo
real, es decir, imagenes capturadas por una WebElainatamiento consistira en

la deteccion de un objeto rojo y su movimiento.

Es importante para utilizar el programa tener ujetolrojo, que no brille
ni refleje mucho la luz. Que no sea muy pequefondaera que en la escena
pueda existir otro objeto rojo, que se considers m#@ortante, y se ignore el
objeto principal Ni tan grande que ralentice el tratamiento deif@yenes, ya
que esto conlleva a tratar una proporcion muy gratedpixeles rojos, con lo que

afecta la velocidad de respuesta de la aplicacion.

El objeto ideal utilizado para probar el prograrsauaa nariz de payaso,

gue colocamos sobre un boligrafo de otro color.

Para trabajar con el programa inicialmente tenelaospcion Capture
(captura de la cdmara Web) o salir de la aplicacion

| %] IMStudia o e

Capture.. Cirl+P
Exit Ctrl+X

i

.

308 Jornadas Internacionales de Didactica de ldsriviicas en Ingenieria



Tratamiento inteligente de imagenes para la maripidin de un mundo virtual

Figura 2: Pantalla inicial del programa

Una vez elegida la opcion de Capture se nos piesard pantalla para
configurar las opciones de la captura de la camaai.

[(Seiect Capture Devies e |
|vfw:Microsoft WDM Image Capture (Win32)0 |
Encoding: | YUY |
Video Size: |320 x 240 ~|
{320 240
Frame Rate: |15.0 ~|
YUV Type: | YUYV -

Ok | Cancel]

|
s — =

Figura 3: Formulario de seleccion de opciones

La opciénUse video devicduso del dispositivo de video) debe estar

seleccionada.

La codificacién YUV (Encoding: YUV) es la Unica ligada. YUV es un
método que define a una sefial de video que separacdmponentes de
luminosidad (Y) y color (UV). Individualmente, lagtras YUV significan
Intensity, Hue, y value. (Intensidad, matiz y valdl proceso de codificacién
YUV toma ventajas de este fendmeno y provee unadetbanda mayor para la

informacion de luminancia que para la de cromir@anci

En la siguiente imagen también, se ve como podifeavel tamafo de
video.

Las opciones del tamafio del video asi como la éeca de refresco
influyen directamente en la velocidad de ejecudiéra aplicacion.

En este caso es importante tener en cuenta quenaingar el tamafo de la
imagen del video, aumenta el nimero de pixelestartposteriormente por cada

imagen, lo que determina la respuesta de la apica
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W Usevideo device

|vfw:Micros oft WDM Image Capture (Win32y0  ~|

Encoding: |YUY |
Video Size:  |320x 240 |
640 x 480
160 %120
Frame Rate; |176x144
320 x 240
YUV Type:

ok | cancel |

Figura 4: Seleccion del tamarfio del video

Finalmente se ejecuta el programa. Por un ladoed$tamulario donde se

muestra el comportamiento del objeto tratado yobar lado se ve la captura de la
WebCam en ese momento, en tiempo real.
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Figura 5: Ejecucion del programa
El programa puede descargarse para su
www.fdi.ucm.es/profesor/lgarmend/SC/Webcam
3.

ejecucion
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