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Aplikaci Ize pohodIné a interaktivné vytvofit prost

VisionLab je bohaté vybavenym programo- vymi virtualnimi pfistroji. Editor poskytuje prehled
vym systémem pro strojové vidéni, ktery krokovat, ménit vstupni parametry krokt a okamzité

vam pfinese:

snadnou integraci digitalnich obrazl a vizualni Graficky editor miize pracovat bud’ pfimo s Zivym obrz
inspekce do aplikaci v primyslové automatizaci obrazy ulozenymi v souborech na disku.

intuitivni editaci krok( retézce strojového vidéni

podporu pIné paralelniho zpracovani na vice
jadrech a vice procesorech

podporu masivné paralelniho zpracovani obra-
zu grafickym procesorem

pokrogilé Upravy obrazu provadéné grafickym
procesorem

pfenos obrazovych dat v pocitacovych sitich

archivaci obrazovych dat v podobé snimku
i videosouboru

velky vybér vykonnych a technicky vyspélych
krokl pro praci s obrazem

oteviené rozhrani pro doplriovani kroku strojo-
vého videni
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sdileni dat s aplikacemi systému Control Web

snadnou integraci aplikaci strojového vidéni
a vizualni inspekce do vétsich informacnich
a fidicich systému

plug and play instalace ovlada¢t kamer

Autor aplikace ma k dispozici velky vybér samostatnych kroku, které mtze snadno zara-
zovat do retézce zpracovani a vyhodnocovani obrazu z kamery.

Algoritmy uvniti krokll zpracovani obrazu vzdy maximalné vyuzivaji moznosti pocitace,
na kterém bézi. U vicejadrovych centralnich procesort je vypocet rozdélen paralelné na A ‘
vSechna jadra. V systému jsou k dispozici i kroky, které dokazi vyuzivat i mohutného ' : 2 ' :

masivné paralelniho vykonu soucasnych programovatelnych grafickych procesoru.
Zpracovani obrazu pak muze probihat soucasné i v nékolika stovkach paralelnich vét-

vich.

Rozhrani pro kroky je oteviené a algoritmy zpracovani obrazu tak Ize neomezené dopl- o
novat. - - . ki O

Vstupni data pro fetézec zpracovani obrazu mohou byt napinéna aplikaénim programem
v prostiedi systému Control Web a vystupni data jsou po probéhnuti rfetézce v tomto
prostredi opét k dispozici. Tak je velice usnadnéna integrace uloh strojového vidéni a vi-
zualni inspekce do vyssich propojenych celki. Uloha strojového vidéni tak miize napf.
pfimo Fidit stroj, spolupracovat s SQL databazeni, vyuzivat HTTP servery, posilat SMS,

komunikovat s jinymi ulohami v siti atd. atp.



Soucasti systému VisionLab je i roz-
sahla dokumentace, kterd kromé
popisu jednotlivych kroku, obsahuje
ve své prvni ¢asti vysvétleni postupl
a metod, které jsou pfi praci s digital-
nim obrazem v oboru strojového vidé-
ni nejéastéji pouzivany. Prvni obecny
dil pfiru¢ky obsahuje kapitoly:

e Zakladni principy strojového vidéni

e Snimani digitalnich obraz( - princi-
py CCD snimac, Bayerova maska

¢ Kalibrace obrazového pole - per-
spektivni projekce, objektivy a
jejich vlastnosti, digitalni kalibrace
obrazu

¢ Analyza obrazu - histogram, Sum,
barvy

e Zpracovani obrazu - obrazoveé filtry,
konvoluce

* Prahovani obrazu - globalni a lokal-
ni prahovaci metody

* Morfologie obrazu - otevfeni, za-
vieni, ztenceni, ztlusténi, skeleto-
nizace, obrys, segmentace plochy
obrazu

¢ Transformacéni kédovani - jed-
norozmérna a dvourozmeérna
Fourierova transformace

e Barvy - barevné prostory, detekce
barvy

e Klasifikace binarnich objektd - prin-
cipy statistickych klasifikator(

e Méfeni rozmérl - metody méreni
vzdalenosti a rozmért prvk( obra-
zu

¢ Rozpoznavani vzoru - principy
hledani ¢asti obrazu

¢ Hledani geometrickych tvar(
- hledani a identifikace objektl na
zékladé tvaru jejich obrys(

« Cteni ¢arovych a datamatrix kodu

¢ Rozpoznavani znakd - strojové
éteni textd z obrazu
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Je zieimé, Ze frokvendng omezend funkoe mé i koneéné spektrum, I nase diskrétai obrazovd funkes je frekvensné omezend,
ma kenedny podet obrazovyeh bodd a bude mit také amezenou délku spektra,

2 nasledujici obrézku je 2ndzornéng, jak lze pomosi spektrdinich koeficientd, zde pomoci amplitud harmanickych funke ve
frekventni doménd, dstekovat mirna "zvinéni jasu” ve zdrajovem obraze. Pro fidsky zrak je 2vingni velmi dobfe viditeIné, sle
U pozadi, jsou pra software strojového

vidgni v prostoravé domeng jen velmi sbtiEng ziistitelng. Ze spektralnich koeficient lze ale tuto informaci ziistit zcela
jednoznadné.
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Hldini cbraz. predony v tegionu vstupniho obiezu
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Podrobné informace o produktech v€etné cen a moznosti nakupu v interneto-

vém obchodé naleznete na nasem webovém serveru.

Moravské pristroje a.s.
Masarykova 1148

763 02 Zlin-Malenovice
mailto:info@mii.cz

http://www.moravinst.com tel./fax 577 107 171
http://www.mii.cz

http://www.controlweb.cz
http://www.controlweb.eu

tel. 603 498 498
tel. 603 228 976
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