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O processo de ajuste da camera consiste no
ajuste da sua orientacao e seu zoom

Importante em sistemas que utilizam
processamento de imagem

Normalmente um procedimento complexo
gue exige mao-de-obra treinada
Dependendo do sistema, pode ser necessaria
uma reajuste periodico
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— Futuramente uma cancela sera instalada



Torna facil controlar os

veiculos que acessam o

campus



~  Kapta Acesso UFR - suporte

Programa  Operador  Pistas  Banco de dados

Suporte

Ajuda

Linha Amarela

Emergéncial

CKI8017‘

tModo da cancela | OpgBes de correglo

* Manual
 Automatico

& Ondalivre

{ Informagies do weiculo

Kapta - Pista 2: saida

LUP0307‘

Emergéncial

Modo da cancela | Opgfes de corregio

 Manual
© Automatico

& Onda livre

{ Infarmagies doweiculo

[onda livre

bd:0.0  kapta: 493 total: S0.8

|onda livre lhd: 0.0 kapts: 52.8 |total: 53.3

Kapta - Pista 3: saida

LHEE . E.?E-.'.E.l Abrir cancela

Emergéncial |

MRG8748‘

hodo da cancela | Opgiies de correcio |

" Manual
 Automatico

& Ondalivre

{ Informagies do weiculo

Kapta - Pista 4: entrada

Iﬂzz.n'?lﬂ;. l Abrir cancela

KZZ'0784‘

Emergéncial

" Manual
 Automatico

& Onda livre

{ Infarmagies doweiculo

[onda livre

bd:0.0  |kapta: 545 total: 55.9

[onda livre |ba: kapta: total:

mStartl B@& 8

? |13 Dadas (]

| B Captura_ufri_w1_2 ”h Kapta UFRJ

D> LICETORE:




Versao movel do sistema Kapta, ainda em
desenvolvimento

Pode ser instalada em uma viatura e utilizada
em qualquer lugar do campus

Susceptivel aos mesmos erros de sua versao
original

A camera precisa ser reajustada a cada troca
de posicao da viatura.
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e Consiste no ajuste da direcao do eixo principal,
do zoom e do foco da imagem de uma camera

e Pode ser uma tarefa trabalhosa

e O processo automatico é dividido em 3 etapas:
— Localizacao da placa de teste
— Comando dos motores para ajuste de posicao
— Comando da camera para ajuste de zoom



e Essas caracteristicas facilitam a localizacao da
placa

12



O pan-tilt deve ser capaz de rotacionar a
camera na horizontal e vertical

Comunicacao com o computador via RS-485

Alimentacao proveniente da bateria de um
automovel

A camera utilizada deve ser capaz de ajustar
seu zoom remotamente

Foi utilizada uma base movel (pan-tilt) ja
existente
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tensao continua para alimentar o circuito
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Circuito de alimentacao
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p/ microcontroladaor

Serial (RS-435)

Circuito de comunicacao
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to de Ilma

e Binarizacao
e Divisao em grupos conexos
e Validacao dos grupos
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N0S de binarizacaag
— Threshold Fixo

— Threshold Adaptativo
— Binarizacao Comparativa
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Walue and Threshold Lewel

Threshold Binary

Threshold Biary, Inverted
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Binarizagao utilizando threshold fixo de 170




— K means
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Threshold adaptativo baseado em blocos de 31x31




e Utiliza a imagem em RGB, comparando as trés
componentes de cores

e Um ponto é vermelho quando atende as
seguintes condicoes:
— Possui valor de R maior gue um valor minimo
— Possui valor de G menor que um percentual de R
— Possui valor de B menor que um percentual de R




Binarizacao com VermMin =5, VermAzul = 0.6, VermVerde = 0.7




e Um grupo conexo € um conjunto de pixels
adjacentes (ou vizinhos) entre si

e Em um plano 2D, a vizinhanca pode ser de 4
ou 8 pixels

Vizinho Vizinho | Vizinho | Vizinho

Vizinho - Vizinho Vizinho - Vizinho

Vizinho Vizinho | Vizinho | Vizinho




Vizinhanga de 4 pixels

Vizinhanga de 8 pixels
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Buscar por contornos fechados na imagem
Eliminar grupos pequenos

Extrair caracteristicas do grupo, como pontos
de extremidades, largura e altura

Aproximar o contorno do grupo por uma
elipse

Aproximar o contorno do grupo por uma reta



Pontos de
extremidade

altura




Objetivo: verificar se o grupo é semelhante a um
retangulo, e obter seu centro geométrico

Nao existe funcao de aproximacao por retangulos, o
mais proximo seria aproximas 2 ou 4 retas nas laterais
do grupo

O OpenCV possui aproximacao de pontos por elipse

Altura e largura calculadas durante a criacao do grupo
conexo hao sao as dimensoes reais do grupo quando
este esta inclinado

A partir das dimensoes dos eixos da elipse podemos
obter uma aproximacao das dimensoes do grupo



 Objetivo: tracar uma reta que corte os trés
quadrados brancos da placa de teste

e Utiliza a regressao linear para aproximar um
conjunto de pontos por uma reta (método dos
minimos quadrados)

e Para objetos simétricos, a reta aproximada se
encontra sobre o eixo de simetria



t—
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e Grupos com altura e largura inferiores a 5
pixels sao eliminados

e Um grupo valido possui razao de aspecto
semelhante a da placa, de 0,34

* Para contornar erros de binarizacao e
digitalizacao da imagem, sao aceitas razoes de
aspecto entre 0,25 e 0,45
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e 5 grupos nao foram eliminados durante a
criacao dos grupos conexos

e Grupos 1, 3 e 5 foram eliminados no teste de
razao de aspecto, pois possuem razao de
0,917, 0,6 e 0,695 respectivamente

e Grupo 2 possui razao de aspecto compativel,
mas a reta corta diversos grupos de fundo, e
de tamanhos distintos



dos limites aceitos.
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Controle por relé € um controle limitado que nao
chega a erro zero

O sistema tende a se estabilizar em torno da
posicao desejada, oscilando em alta frequéncia

A introducao de uma histerese corrige este
problema, mas adiciona um erro de regime
permanente

Essa histerese so é valida quando ambos os
sistemas (x e y) se encontram dentro da histerese



e Visa ajustar a largura da placa na imagem,
para um tamanho pré-definido

e O ajuste da largura esta ligado ao controle de
zoom da camera

 Diagrama semelhante ao controle de posicao,
tendo como:

— Sinal de entrada: largura da placa medida durante
a validacao dos grupo

— Sinal de saida: comando da camera para
aumentar/diminuir/manter o zoom
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e E possivel automatizar o processo de ajuste de
uma camera, utilizando apenas a imagem
aquisitada como sensor

e O sistema pode precisar de um ajuste manual
de seus 3 parametros de binarizacao

O projeto englobou varias areas de
conhecimento e serviu como um aprendizado
para o desenvolvimento de um produto
completo



Trabalhos

microcontrolador nao seja sensivel a variacoes na
tensao
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