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1. Introducao

A cada passo da tecnologia o uso de sistemas de visao
computacional se torna mais presente, seja ele na
manufatura ou em sistemas embarcados. No meio industrial
sua utilizacao estad atrelada a requisitos como exatidao,
eficiéncia e robustez. Para que esses elementos sejam
obtidos € necessario que 0 sistema seja desenvolvido com
tecnicas e conhecimentos adequados. Portanto, um dos
pilares para isso sao os procedimentos de calibracao dos
parametros intrinsecos e extrinsecos das imagens.

2. Materiais e Métodos

O sistema de visao computacional utilizado € composto
por um hardware (camera fotografica e console de
processamento) e um software (rotina de programacao no
orograma Matlab) para obtencao e processamento das
Imagens. Basicamente, as Iimagens sao obtidas pela
camera e em seguidas processadas. A calibracao e
correcao da distorcao da imagem acontecem inicialmente —
é chamada de pré-processamento. Em seguida inicia o
processamento gue segue esta ordem: filtragem, onde é
feita a reducao do ruido, identificacao de arestas (Fig.1a) e
aplicacao da transformada de Hough (Fig.1b), que identifica
retas e as dispoes em tabelas com coeficientes angulares.
Por fim, procede-se a localizacdo do elemento desejado no
sistema de coordenadas.
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Figura 1: (a) imagem apd0s comando identificador de
arestas; (b) grafico da transformada de Hough
correspondente.

Algumas cameras, como a utilizada nesse projeto (GoPro
Hero 3 Silver) possuem lente grande angular, responsavel
pelo efeito “olho de peixe” nas imagens, como pode ser
observado na Figura 2. Para esse tipo de camera o
orocesso de calibracao é fundamental para a correcao da
distorcao.

O processo de calibracdo consiste em obter os
parametros Intrinsecos, que correspondem as
caracteristicas da camera e 0S parametros extrinsecos,
relacionados a sua posicao e orientacao, a partir da imagem
obtida. Isso ocorre da seguinte maneira: inicialmente. fotos
de um padrao de calibracao, no caso um padrao xadrez, em
diferentes distancias e posi¢coes sao carregadas na Toolbox
de calibracdo do Matlab (Fig.2), gerando o0s parametros
Intrinsecos.
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Figura 2: imagem da Toolbox de calibragao. Em destaque um
padrao de calibracao xadrez com distorcao devido ao uso da
camera GoPro, com lente grande angular.

Apos a determinacdo dos parametros intrinsecos, a
variavel que contém esses dados e importada para a rotina
de trabalho criada para correcao da distorcao das imagens
do padrao de calibracao.

Por fim, para obtencdo dos parametros extrinsecos sao
necessarias imagens do padrao xadrez na posicao final — ou
seja, na regiao onde a peca real sera posicionada. Uma vez
gue uma peca pode ter diferentes alturas, identificou-se uma
limitacao neste procedimento: a Toolbox considera que a
peca esta no mesmo plano que o padréo de calibracao, de
modo que sua utilizacao exige que o plano de calibracao
esteja na altura da peca.

3. Conclusoes e Solucoes

Neste trabalho foram apresentados os conceitos basicos
de Sistemas de Visdo Computacional e os métodos utilizados
para a calibracao e correcao da distorcao de iImagens
utilizadas neste projeto.

Em relacdo a limitacao da Toolbox de calibracdo, a
solucdo encontrada foi obter fotos do padrdo xadrez em
diferentes posicbes e tambéem em diferentes alturas,
possibilitando a criacao de um banco de dados com essas
Informacdes para a calibracao multi-nivel do sistema. Assim,
o algoritmo, uma vez informado da altura da peca, poc
selecionar no banco de dados qual o padrao de calibraca
mais adequado. Essa informacao pode ser obtida atraves o
medicao da peca e posterior digitacao ou de forma direta pe
sistema de visao, 0 que exigiria 0 uso de mais cameras.
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