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Definicion

R Transformacion Informacién Luminosa

K Imagen Digital

R Sistema Humano Vision <> Sistema Vision
Artificial

R Aplicaciones de la Visién por Computador

VISION POR COMPUTADOR

K Etapas en un Sistema de Vision

K Componentes de un SVA
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Definicién

Visién por Computador:

VISION POR COMPUTADOR

Proceso de extraccion de informacion del mundo
fisico a partir de imagenes utilizando
para ello un computador

Ciencia que estudia la interpretacion de imégenes
mediante computadores digitales

Introduccién

6 Grupo de Tecnologia Industrial

K Definicion

K Imagen Digital

Artificial

VISION POR COMPUTADOR

K Componentes de un SVA

Transformacion Informacién Luminosa

R Sistema Humano Vision <> Sistema Vision

R Aplicaciones de la Visién por Computador

K Etapas en un Sistema de Vision

Introduccién

Grupo de Tecnologia Industrial




Transformacion Informacion Luminosa 5

VISION POR COMPUTADOR

Introduccion @ o0 ve Tecnologianusiria
Tabla de Contenidos 6
K Definiciéon
& K Transformacion Informacion Luminosa
% Imagen Digital
% R Sistema Humano Vision <> Sistema Vision
% Artificial
é R Aplicaciones de la Visiéon por Computador
> R Etapas en un Sistema de Vision
K Componentes de un SVA
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Imagen Digital 7
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Tabla de Contenidos 8
K Definiciéon

& K Transformacion Informacion Luminosa

[a]

£ K Imagen Digital

o

g Sistema Humano Visién <> Sistema Vision

O

o Artificial

[a

& K Aplicaciones de la Vision por Computador

)

> K Etapas en un Sistema de Vision

K Componentes de un SVA
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S. Humano de Visién <= S. Vision Artificial 9

K Comparacion entre sistemas

® Sistema Humano
< Mejor capacidad de reconocimiento
< Mejor adaptacion a situaciones imprevistas
< Utilizacion de conocimiento previo

N Sistema Artificial
< Mejor evaluacion de magnitudes fisicas
< Buen desempefio de tareas rutinarias

VISION POR COMPUTADOR

Introduccién 6 Grupo de Tecnologia Industrial

no do \ViciAn —~ S \/iciAn_ Artificl
OGC V1510 o vV ortOn-AathiGi
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0

royeccion de Perspectiva
R Ventaja Sistema Humano de Vision

Imagen Resultante

—L —

VISION POR COMPUTADOR

Posibles origenes

Introduccién Grupo de Tecnologia Industrial




S. Humano de Visién <= S. Vision Artificial 1

R Dificultad para medir magnitudes de intensidad
R Ventaja Sistema Vision Atrtificial
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S. Humano de Visién <= S. Vision Artificial 13

R Dificultad mediciones geométricas
R Ventaja Sistema de Vision Atrtificial
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S. Humano de Vision <> S. Vision Artificial

15

K Creaciéon de Contornos ilusorios
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K Reconocimiento de informacién compleja
R Ventaja Sistema Humano de Vision
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S. Humano de Vision <> S. Vision Artificial 17

K Influencia del entorno (1)
R llusién de Muller-Lyer
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S. Humano de Vision <= S. Vision Artificial 19
K Influencia del entorno
R llusion de Ponzo
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>
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K Diferencia en el analisis de objetos
R Ventaja Sistema Vision Atrtificial
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S. Humano de Visién <= S. Vision Artificial 21

R Efectos opticos ilusorios
R Ventaja Sistema de Vision Atrtificial

VISION POR COMPUTADOR

Introduccién 6 Grupo de Tecnologia Industrial

P
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K Definiciéon

R Transformacion Informacion Luminosa

K Imagen Digital

R Sistema Humano Vision <> Sistema Vision
Artificial

Aplicaciones de la Vision por Computador

VISION POR COMPUTADOR

K Etapas en un Sistema de Vision

K Componentes de un SVA

Introduccién Grupo de Tecnologia Industrial
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Aplicaciones de la Vision por Computador 23

K Aplicaciones de la vision por computador

08‘ N Procesos industriales

E ® Apoyo al diagnéstico médico

= R Percepciéon remota

3 R Guiado de vehiculos méviles

@ . . . ., .

O R Gestion de la informacion visual

& ® Control de calidad de productos y procesos

%)

>

Introducciéon 6 Grupo de Tecnologia Industrial
Anlicacinnoac do la \ViciAn nor Comnutadar 24
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K Objetivos de las aplicaciones industriales de la

o vision por computador

(@) . . . .,

< ® Mejora en la calidad de la inspeccion

g ® Mejora en la cantidad de la inspeccion

S ® Sustitucion de los operarios

Eé R Integracion en el entorno automatizado

38 ® Incremento de la fiabilidad

2]

>

Introduccién

Grupo de Tecnologia Industrial
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Aplicaciones de la Vision por Computador 25

K Limitaciones de las aplicaciones industriales de
la vision por computador
R Adaptacion a situaciones imprevistas

R Utilizacion de métodos indirectos en la
determinacion de las caracteristicas

VISION POR COMPUTADOR

Introduccién 6 Grupo de Tecnologia Industrial

Q laYal
J 4e)

K Definiciéon

R Transformacion Informacion Luminosa

K Imagen Digital

R Sistema Humano Vision <> Sistema Vision
Artificial

R Aplicaciones de la Visién por Computador

VISION POR COMPUTADOR

Etapas en un Sistema de Vision

K Componentes de un SVA

Introduccién Grupo de Tecnologia Industrial
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27

Adg. Imagen
'd
. Muestreo
Discretizacion

x g .
@] Realce, suavizado, etc.
o
< r'el
|_
2
=
8 Extraccion de obj ez Extraccion
o delaimagen : Caracteristicas
O >
% Representacion matemética  Reconocimiento y
2 \Qué son y dénde estan
I nterpretacion
Escena
Introduccién 6 Grupo de Tecnologia Industrial
Tabla-de Contenidos 28
K Definicién
& K Transformacion Informacion Luminosa
o
= K Imagen Digital
o
& K Sistema Humano Vision <> Sistema Vision
O
o Artificial
a
& K Aplicaciones de la Visién por Computador
7]
> K Etapas en un Sistema de Vision
Componentes de un SVA
Introduccién 6 Grupo de Tecnologia Industrial
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Elementos en la Adquisicion 29

[luminacién Luz reflejada o emitida

Camara
Digitalizador Computador

o o o

Sefid Analdgica

VISION POR COMPUTADOR

Matriz 2D de niveles
degriso color

Introduccién 0 Grupo de Tecnologia Industrial

8

K Caracteristicas de las cAmaras de VA
& Tamarfio del elemento sensor

Resolucién

Sensibilidad y relacion sefial/ruido

Respuesta espectral

Uniformidad de blanco y negro

Estabilidad en funcion de la temperatura

Margen dinamico

Blooming, smearing, lag.

Obturador electrénico

Montura de objetivos

& Tamario, peso, etc.

VISION POR COMPUTADOR
AAAPAAP22 7

Introduccién Grupo de Tecnologia Industrial
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Digitalizadores 31

(N Propésito:

® Conversién de una sefial analégica a sefial discreta

almacenable en un computador

K Algunos Fabricantes:

& MATROX

&8 IMAGING TECHNOLOGY

& DATACUBE . ...
R NATIONAL INTSTRUMENT: U ENERTILT
LN

VISION POR COMPUTADOR

Introduccién 0 Grupo de Tecnologia Industrial

faYal

Q
J oL

K Caracteristicas:

R Sefiales de entrada
< Tipo de sefal:
M Video compuesto, Sefial estandar (PAL, NTSC, ...)
M B/N o Color, Entrada de video digital
M N° Canales de entrada

R Velocidad de transferencia

® Bus de conexion

® Memoria disponible en el digitalizador
N Capacidad de procesamiento

R Software de programacion

R ..

VISION POR COMPUTADOR

Introduccién Grupo de Tecnologia Industrial
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Digitalizacién y Muestreo 3

K Definicion

S ® Proceso de conversion a digital de la sefial
[a]
= analogica transmitida por la camara. Se realiza un
) - . .z
2 muestreo o digitalizacion de las coordenadas
3 espaciales y una cuantificacion o digitalizacion en
@ . .
O niveles de gris.
Z
O
2
>

Introduccién 0 Grupo de Tecnologia Industrial
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Digitalizacién y Muestreo
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Introduccién Q Grupo de Tecnologia Industrial
NiaitalizaciAn v Mupctran an
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N Matriz de valores
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37

¢Porqué aparecen los Sistemas de
Vision Artificial en la Industria?

K Sustitucion de los operarios
R Evitar su presencia en entornos peligrosos
<Térmicos, riesgo fisico, luminico, nuclear, ruidoso,...
R Abaratar costes de produccion
K Incremento de la fiabilidad
R Eliminacién de criterios subjetivos
<Por ejecucion de tareas rutinarias
<Por cambio de turno

VISION POR COMPUTADOR

Introduccién 0 Grupo de Tecnologia Industrial

%
¢Porqué aparecen los Sistemas de
Vision Acrtificial en la Industria?
R Mejora en la calidad de los productos y de los procesos involucrados

o R Deteccion de defectos mas pequefios, manipulado mas preciso de piezas,
o
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;Porqué aparecen los Sistemas de
Vision Artificial en la Industria?

K Mejora en la cantidad de los productos y de los procesos
involucrados
® Mayor rapidez en la inspeccion
® Aumento de la cadencia de produccién

VISION POR COMPUTADOR

Introduccién 0 Grupo de Tecnologia Industrial

¢Porqué aparecen los Sistemas de
Vision Artificial en la Industria?
K Integracion en el entorno automatizado
& R Dotacion de integracion sensorial en un proceso
2 automatizado
|_
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Z
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>
Introduccién 0 Grupo de Tecnologia Industrial

20



41

A 1

Apticaciones industriates de fa Visiom Artificia

K Inspeccién Visual Automatizada o Control de Calidad de
Productos
R Proceso automético para decidir si un determinado producto

cumple con un conjunto de especificaciones previamente
establecidas, definidas como estandar de calidad.

VISION POR COMPUTADOR

Introduccién 0 Grupo de Tecnologia Industrial

K Control de los Procesos de Automatizacién
® Estan intimamente ligados a los elementos mecéanicos o de
control que intervienen en el proceso
< Robot
<Manipulador
<~etc

VISION POR COMPUTADOR

Introduccién Grupo de Tecnologia Industrial
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Inspeccion Visual: Clasificacion a3

R Inspeccion de forma, apariencia y presencia producto.
R El control se realiza determinando caracteristicas globales
del producto.
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lnenacctAn \icpal: Clacificaecidn 44
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K Inspeccion de defectos en productos discretos.
x & Elcontrol se realiza determinando caracteristicas locales del
8 producto.
= < Forma, tamafio o acabado.
)
o
=
o}
&}
0
Z
O
2
>
Introduccién 6 Grupo de Tecnologia Industrial

22



Inspeccion Visual: Clasificacion 45

K Inspeccion de defectos en productos continuos.
o ® El control se realiza determinando caracteristicas locales del
Q producto.
|<£ <Forma, tamafo o acabado.
o
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lnenacciAn \icrial: ClacificariAn e
11 I\J!J\JUUIUI T VIJUUWUI. UTUJTITTOUUALTUTT
K Inspeccion dimensional de productos.
@ ® Unidimensional, Bidimensional o Tridimensional
8 < Por la naturaleza del producto (p.ej. grosor de una plancha de
= aluminio)
= <Por existir ejes de simetria (p. ej. diametro de una pieza de
= revolucion
g )
O
0
pd
‘O
2
>
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Inspeccidn Visual: Campos de Aplicacion

47

VISION POR COMPUTADOR

Industria del automovil: Componentes y acabado

Industria de los electrodomésticos: componentes y acabado
Industria de transformacion y empaquetado de alimentos
Industria farmacéutica y de cosméticos

Industria de la ceramica y el marmol

Sistemas de embalaje y empaquetamiento

Tarjetas de circuito impreso y circuitos cableados

Impresién de documentos

Industria basica de transformacion (madera, aluminio, acero, papel, ...

Industria textil

Introduccién 0

Grupo de Tecnologia Industrial

VISION POR COMPUTADOR

Va a estar intimamente ligado a los elementos mecéanicos o de control que

intervienen en el proceso de automatizacion
RRobot
® Manipulador

Introduccién

Grupo de Tecnologia Industrial
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Controtde Procesos AutormatizadosClasificacion

K Control de presencia de un producto.
R La presencia activa el comienzo de un proceso

K Manipulado de piezas paletizadas

K Manipulado de piezas apiladas (“Bin-Picking”)

K Mecanizado de piezas
R Realizado con la ayuda de la informacion visual
R Ajuste de aparatos

K Ensamblado y desensamblado automético

VISION POR COMPUTADOR

R Intervienen movimientos acomodaticios
K Seguimiento de objetos en movimiento

R El objetivo es determinar la posiciéon para el posterior manipulado

R Fusién sensorial con mas sensores (fuerza, tacto, etc.)

Introduccién

Grupo de Tecnologia Industrial

VISION POR COMPUTADOR

Introduccién

Grupo de Tecnologia Industrial
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Ejemplos de Aplicaciones Industriales 51
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