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The content of the paper deals with large white plates shape
recognition. In preparing the work we started from the premise that practice
shows that during the technological process may occur a number of flaws that
undermine this production. One of these defects relate to the geometry of the

object to be processed.
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1. Introducere

In prezenta lucrare, metoda de recunoastere a formelor a fost
dezvoltata pentru sortarea produsului alb. Implementarea acesteia
presupune existenta urmatoarelor elemente hardware specializate: un
senzor pentru captarea imaginilor analogice alb-negru dotatd cu
alimentator, un calculator pe care este instalat un sistem de operare,
placa de achizitie imagini [1], [5].

Pachetul software al placii contine utilitare care permit achizitia,
redarea si salvarea imaginilor, dar si unele librarii care permit realizarea
de programe proprii [1].

Principalele operatii efectuate de un sistem de vedere artificiala
sunt cele de descriere simbolica a imaginii respective. Etapele care
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se parcurg sunt: achizitia si formarea imaginii, pre-procesarea imaginii,
segmentarea imaginii, descrierea, recunoasterea  formelor,
interpretarea [1], [5].

In vederea achizitiei imaginii se foloseste sistemul prezentat in

figura 1.
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Fig. 1 Sistem de analiza a imaginii

Structura unui sistem de prelucrare digitala [1], [5] si analiza

imaginilor este alcatuita din urmatoarele blocuri - figura 2, evidentiate

astfel:

sistemul de formare a imaginii, care capteaza radiatia
electromagnetica a obiectului analizat in vederea formarii
imaginii si evidentierea trasaturilor de interes;

convertorul de radiatie, care converteste radiatia
electromagnetica din planul imaginii intr-un semnal electric;
sistem de achizitie, care converteste semnalul electric al
senzorului intr-o imagine digitalda, care se stocheaza, acesta
fiind dispozitiv de esantionare si cuantizare;

sistemul de prelucrare, care este o unitate de calcul;
software-ul specializat, care implementeaza algoritmii de
prelucrare si analiza.
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Egantionare, Cuantizare

Fig. 2 Schema sistemului de analiza si prelucrarea imaginii

Sistemul software [5] specializat responsabil cu realizarea
a sarcinii de recunoastere cuprinde mai multe module care



realizeaza: Tmbunatatirea, restaurarea, compresia, segmentarea si
analiza imaginii.

2. Modalitati de depistare a unor defecte in procesul
de fabricatie

O prima directie se refera la recunoagterea formei farfuriilor
intinse albe de @ 26. Prin intermediul acestei metode se pot depista
eventualele defecte de forma ale farfuriilor si inlaturarea lor din faza
initiala de pe fluxul de transport.

Imaginea capturata, statica, este descrisa de catre o functie a
carei valoare este luminozitatea functie de coordonatele imaginii. Daca
imaginea este procesatd numeric, ea este mai ntdi digitizatd si
reprezentata matriceal, iar fiecare element al matricii are valoarea
luminozitatii din imagine [5].

Etapele necesare aplicatiilor privind implementarea vederii
artificiale sunt urmatoarele:

- imaginea este capturata cu ajutorul senzorilor si digitizata,
- zgomotul este inlaturat si detaliile se pun in evidenta cu ajutorul
algoritmilor.

Un exemplu de extragere a conturului se face prin pre-
procesare.

Segmentarea imaginii poate fi totald sau partiala. Segmentarea
totala se face in cazul recunoasterii foarte simple, de exemplu cele cu
contrast evident ca si in cazul de fata.

in situatii complexe se aplica segmentari partiale deoarece se
extrag indicii care stau la baza procesarii de nivel inalt.

Mediul software de lucru folosit contine multe functii necesare
procesarii imaginilor sub Matlab.

Conturul dintr-o imagine [1], [2] se afla in domeniul continuu
F(x,y)si el poate fi detectat prin calculul gradientului unidimensional

G(x,y)de-a lungul normalei pe directia conturului, care formeaza un

unghi 6 cu axa orizontala. Conditia ca un contur sa poata fi detectat

este ca gradientul sa fie suficient de mare, peste o valoare de prag.
Gradientul de-a lungul normalei la directia conturului poate fi

calculat cu ajutorul derivatelor pe doud directii ortogonale cu relatia:

G(x,y):mcoseJrMsine (1)

OX oy
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Amplitudinea gradientului spatial se obtine prin generarea
separata a gradientului pe linii Ggr(jk) si a gradientului pe coloane

Ge(j.k), si este reprezentata prin relatia:

_ o 12
G(ik) = {[Gr (K +[Go (kI 2)
cu orientarea la axa liniilor:
O(jk) = tan” {M} @)
Gr(ik)
Orientarea conturului referitor la axa liniilor este data de relatia:
(1K) = “tan™! {M} @)
4 Gy(ik)

3. Identificarea abaterii de la forma geometrica a produselor

Metodele de recunoastere din imagini digitale[1], [6] folosesc
rezultate si metode matematice din recunoasterea formelor si
inteligenta artificiald. Tn acest scop se disting in algoritm doua niveluri:
procesarea de nivel scazut a imaginii (figura 3) si intelegerea de nivel
inalt a imaginii (figura 4).

Acest procedeu conduce la stoparea si sesizarea procesului de
productie referitor la defectele de forma aparute la operatia de sortare
produs alb.

Analiza teoreticd a imaginii | este o segmentare completa, o
multime finita de regiuni

S
R1""’RS: I=UR|R|mR] =q)i¢j (5)
i=1

Binarizarea imaginii este operatia de transformare a imaginii de
intrare fintr-o imagine de iesire binara g astfel:

o) = {1 pentru f(i,j)> T ©)

0 pentru f(i,j)< T

unde g(i,j)=1 pentru elementele imaginii care apartin obiectelor si
g(i,j) = 0 pentru elementele care apartin fundalului.

Presupundnd ca obiectele sunt de culoare deschisa, iar
fundalul are culoare inchisa, anumite nivele de gri intre cele ale
obiectelor si ale fundalului se vor regasi doar in conturul obiectului,
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conturul obiectului se detecteaza ca in figura de mai jos [2], [3], [4], [5],
[6].
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Fig. 3 Rezultatul simularii prin aplicarea metodei threshold

in general imaginile corespund cu trei clase de regiuni 0,
astfel incat pixelul din imaginea originala este plasat intr-una din cele
trei clase astfel :

t; pentru f(i,j) < T
g(i.j) =1ty pentru Ty < f(i,j) < T, (7)
ty pentru f(i,j) > T,

Valoarea lui T este aleasa ca fiind valoarea medie a
intensitatii pentru p % din pixelii ce au cele mai mari valori ale
gradientului. Valoarea Iui p se determina experimental si a fost
demonstrat ca valori de 5-10 sunt potrivite pentru majoritatea
imaginilor [2], [3], [4], [5], [6].

4. Concluzii

m Prin cercetari dezvoltate in cadrul lucrarii s-a urmarit si
abordarea unor aspecte privind inteligenta artificiala cu referire la
detectia de contur.

m Dacéd obiectele nu se ating si nivelele lor de gri sunt
distincte de ale fundalului, binarizarea este o metoda potrivita pentru
segmentare. Alegerea corecta a pragului este cruciala pentru
segmentarea cu succes a imaginii. Aceasta poate fi realizata
interactiv sau determinata automat prin metode variate. Numai in
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cazuri cu adevarat deosebite, un singur prag de binarizare este
suficient pentru intreaga imagine.

Fig. 4 Rezultatul simularii metodei threshold si analiza fundalului

m Se considera ca prin aceasta tehnica pot fi abordate doua
directii privind imbunatatirea performantelor sistemului de transport
de la SC APULUM SA Alba lulia, o metoda fiind dezvoltata pentru
sortarea produsului alb, iar o alta metoda tratata in alte lucrari privind
redistribuirea utilajelor.
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