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ROBOTICA

SISTEMA DE VISAO
POR COMPUTADOR

% 7

RESUMO

E apresentado um sistema de
visdo para tratamento de imagem
com aplicagdo em robdtica e
inspeccéo visual. Tirando partido
da flexibilidade de um processa-
dor de sinal programavel e sendo
construido em torno de um “bus”
standard, o sistema pode ser
configurado de vdrias maneiras
cobrindo uma vasta area de
aplicagdes. Trabalhando sob o
controlo de um computador
hospedeiro, o sistema é
constituido na sua forma minima
por dois cartoes: unidade de
aquisicao, “display” e
transmissdo de imagem e uma
unidade processadora inteligente.
O sistema esta concebido para
manipular imagens com 512x512
pixel com 256 niveis de cinzento
por pixel. Operacoes basicas de
processamento de imagem como
operacoes aritméticas e logicas,
convolugoes e filtragem digital
sao completadas num curto
espaco de tempo apés a
aquisicao devido a utilizacao de
um processador de sinal em cada
unidade processadora. O de-
senho modular do sistema
permite a existéncia de varias
unidades de processamento a
trabalhar em paralelo, o que
permite aumentar a performance

%
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1. INTRODUGAOQ

A grande quantidade de dados a trabal-
har e a velocidade requerida por muitas
das aplicagoes impede o uso de compu-
tadores convencionais em muitas das

tarefas de processamento digital de ima-
gem. A necessidade de fazer decisdes
em muito curto espago de tempo, em
areas tais como robotica, inspecgao vis-
ual e percepgao ambiental, leva a uma
continua pesquisa no desenvolvimento
de arquitecturas . especializadas para
processamento de imagem [1] [2] e [3].
Apesar do seu poder computacional es-
tes sistemas. tém pouca flexibilidade e
requerem um ‘consideravel esforco na
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prometer a flexibilidade do sistema. Por
outro lado, a aproximagdo modular do
projecto permite a sua adaptacao a apli-
cagdes particulares. Na sua configuragao
minima o sistema é composto. por duas
placas obedecendo as especificagdes do
VMEDbus e que funcionam como escravos
para o computador hospedeiro do sis-
tema: a placa de aquisigdo, “display” e
transmissao e a placa de processamento.

Nos pontos seguintes é feita uma descri-
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Figura 1

sua programagao [4] e [5].

O sistema de visao proposto sendo
constluido em torno de um “bus” bas-
tante conhecido - o VMEbus - permitira
tirar partido da existéncia de um grande
numero de produtos de “software” e

.“hardware” e facilitar a sua integracao em

ambiente industrial. Como mostra a fig-
ura 1, o sistema é baseado numa unidade
de aquisigao video capaz de transmitir o
video digitalizado a vérias unidades pro-
cessadoras as quais fazem o processa-
mento intensivo da imagem.

A arquitectura descrita, incluindo o
processador digital de sinal das unidades
processadoras, permitem a construgao
de uma estrutura SIMD adaptada a este
tipo de processamento, mas sem com-

Gao dessas unidades separadamente.

2. A PLACA DE AQUISIGAOQ,
“DISPLAY” E TRANSMISSAO

A placa de aquisicao, “display” e trans-
missdo, que é apresentada na figura 2, e
uma placa autonoma que faz o interface
do sistema com camaras convencionais
TV a preto e branco que utilizam a norma
CCIR e monitores TV preto e branco ou a
cores. Este cartao suporta a ligagao de 4
camaras através de 4 canais de entrada
video e utiliza um conversor analogico/
digital flash de 8 bits para digitalizar o
canal seleccionado. As amostras antes
de serem armazenadas em memdria

passam atraves de uma “look-up table”
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de 256 entradas permitindo processa-
mentos elementares como por exemplo a
binarizacdo da imagem em tempo real. A
“look-up table” nao é dinamicamente
programavel sendo constituida por uma
ROM de 2K permitindo no entanto ao
computador hospedeiro seleccionar a
qualquer momento uma das 8 configura-
goes pré-programadas. O bloco de re-
constituicdo do sinal video utiliza um
controlador CRT convencional e uma
‘colour look-up table” constituida por 3
conversores digital/analégicos de 6 bits
para gerar um sinal RGB de 256 cores
escolhidas entre um universo de 256 144

cores possiveis.

A placa de aquisicao permite armaze-
nar duas imagens completas de 512x512
pixel's na sua meméria interna de 512K
bytes organizada em dois blocos. Este é
uma facilidade atraente na fase dé desen-
volvimento de programas pois permite a
comparagao rapida e eficiente da ima-
gem processada e a original. A memdria
video é totalmente acessivel peld compu-
tador hospedeiro pixel a pixel permitindo
quer transferéncia de imagens quer
mesmo o processamento de imagem e =
utilizando s6 o computador hospedeiro. A
particularidade mais importante deste
sistema é a capacidade de transmissdo
atraves de um “bus” auxiliar da imagem
digitalizada, tornando-a disponivel as
placas processadoras do sistema. Quan-
do o moédulo de transmissdo é activado
pelo computador hospedeiro, este envia
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