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INTRODUCAO

tém uma crescente

Sistemas de visao computacional
aplicacao na industria, visto que possibilitam a automatizacao de

tarefas complexas, repetitivas ou perigosas. Aquisicao,

processamento e interpretacao de imagens fazem parte do
processo de visao computacional. O objetivo deste trabalho é
realizar o reconhecimento de formas geométricas a partir do
metodo conhecido assinatura, se baseia na

como que

identificacao da distancia entre o centroide da peca e sua borda

medida em diferentes angulos.

METODO

O procedimento experimental foi realizado para quatro

padroes geometricos diferentes. A partir da imagem original, uma
série de rotinas de pré-processamento € necessaria para que
hajam condicoes ideais de aplicar o método de assinatura. A
Figura 1 apresenta imagens dos padrdoes geométricos apos a
binarizacao, processo que classifica os tons como preto ou
branco.
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Figura 1 — Imagens binarizadas

Utilizando meétodos computacionais € possivel obter as
coordenadas do centroide de cada peca. Dado o ponto do
centroide, a distancia do mesmo até a borda da peca pode ser
determinada contando o numero de pixels existentes entre
ambos. O valor do centroide é zero, que representa a tonalidade
branca. A idéia é contar quantos pixels com o valor zero existem
em retas para diferentes angulos. Uma variavel auxiliar é
incrementada sempre que o pixel testado tiver este valor. No
ponto em que a tonalidade da imagem for preta (valor “1”), ou
seja, nha borda da peca, a variavel auxiliar é salva em uma matriz
de comprimentos. Esta matriz contém as distancias entre o

centroide e a borda da peca para diferentes angulos .

RESULTADOS

apresentados

Aplicando os procedimentos utilizando
toolboxes da ferramenta computacional MatLab®, o centroide da
peca pode ser identificado. A partir das coordenadas do
centroide, semi-retas foram plotadas até a borda da peca na sua
imagem binarizada para diferentes angulos. Os comprimentos das

semirretas sao salvos em uma matriz de distancias centroide-

borda. A Figura 2 ilustra o processo com um passo de 30°.
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Figura 2 — Representacao das semi-retas na peca: (a) circulo; (b)
quadrado; (c) triangulo e (d) retangulo com passo de 30°

Usando um passo angular de 30° foram obtidos os graficos
pixel versus angulo apresentados na Figura 3.
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Figura 3 — grafio pixel versus angulo: (a) circulo; (b) quadrado; (c)
triangulo e (d) retangulo com passo de 309

A identificacao da forma geométrica é feita pela comparacao
de padrdes. Esta identificacao pode ser feita pelo numero de
picos existentes no grafico. Os padrdes das geometrias analisadas

sao dadas conforme os seguintes parametros:

 Circulo: as distancia do centro até a borda sao iguais para
qgualquer angulo.

 Quadrado: identifica-se quatro picos de mesmo tamanho
espacados em 9029,

 Triangulo: apenas trés picos sao identificados.

 Retangulo: identifica-se quatro picos de igual comprimento,
com espacamento variando conforme o tamanho dos lados.

Aplicando um passo de 52 é possivel identificar os padroes com
maior exatiddao. Os graficos respectivos a este passo sao
apresentados na Figura 4.
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Figura 4 — grafio pixel versus angulo: (a) circulo; (b) quadrado;

(c) triangulo e (d) retangulo com passo de 52

CONCLUSOES

O método mostrou-se efetivo em formas geométricas

simples. Conforme o espacamento angular tende a zero, mais
confiavel o método se mostra, podendo ser utilizado, assim, para
o reconhecimento de geometrias mais complexas.
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