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VisionLab — systém strojoveho videni
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Zékladni zpracovénf brazu s mofnostri zmény fasu, kontiastu a bareyné sytast
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Priklad pouziti prikazového API pri zpracovani obrazu v kroku:

// begin rendering

if (! cw_iproc::CameraCallback(CallbackHandle, vgltype::commandHIGH, (WCHAR *)& vgltype::commandLockRenderingContextW, sizeof (
vgltype: :TGPUCommandData ), (ADDRESS)& GPUCommandData ) ) {

wesnepy ( ErrorString, GPUCommandData.ErrorString.a , ErrorString HIGH + 1);
ok = false;

}

// initialize rendering

if (! cw_iproc::CameraCallback( CallbackHandle, vgltype::commandHIGH, (WCHAR *)& vgltype::commandInitializeRenderingW, sizeof (
vgltype: :TGPUCommandData ), (ADDRESS)& GPUCommandData ) ) {

wesnepy ( ErrorString, GPUCommandData.ErrorString.a , ErrorString HIGH + 1);
ok = false;
}

// rendering

LoadTextureFromBuffer ( SourceTexture, GL TEXTUREO, w, d, bpp, data addr );

SetSourceDimensions( w, d, bpp );

Render ( PRegion );

// copy rendered picture to output frame

if (! cw_iproc::CameraCallback( CallbackHandle, vgltype::commandHIGH, (WCHAR *)& vgltype::commandPictureDataToOutputFrameW, sizeof (
vgltype: :TGPUCommandData ), (ADDRESS)& GPUCommandData ) ) |

wcsncpy ( ErrorString, GPUCommandData.ErrorString.a , ErrorString HIGH + 1);
ok = false;
}

// finalize rendering

if (! cw _iproc::CameraCallback( CallbackHandle, vgltype::commandHIGH, (WCHAR *)& vgltype::commandFinalizeRenderingW, sizeof (
vgltype: :TGPUCommandData ), (ADDRESS)& GPUCommandData ) ) |

wcsncpy ( ErrorString, GPUCommandData.ErrorString.a , ErrorString HIGH + 1);
ok = false;
}

// end rendering

if (! cw iproc::CameraCallback( CallbackHandle, vgltype::commandHIGH, (WCHAR *)é& vgltype::commandUnlockRenderingContextW, sizeof (
vgltype: :TGPUCommandData ), (ADDRESS)& GPUCommandData ) ) {

wcsncpy ( ErrorString, GPUCommandData.ErrorString.a , ErrorString HIGH + 1);

ok = false;



GPU v systéemech strojoveho videni

GPU je samozrejmou soucasti
veskerych soucasnych pocitacd,
tabletd, telefond ...

CPU -> jednotky vypocetnich
jader

GPU -> stovky jader, Siroke
sbérnice, vysoka datova
propustnost

VisionLab — automaticky
multithreading na vice jadrech
CPU + kroky v GPU




Moznosti segmentace obrazu pri hledani
zajmovych oblasti

Adaptivni filtrace Casti obrazu, ve kterych probihaji zmény




Identifikace specifickych obJektu

° Barw nebo barevneé patterny
e Carové a datamatrix kody
e Registracni znacky automobilC




Hledani podle geometrickych atvari

e Nevyhodou je omezeni na binarni obraz
e Prednosti je pfirozena invariance vici méritku a rotaci.




Hledani podle geometrickych atvari

e Nevyhodou je omezeni na binarni obraz
e Prednosti je pfirozena invariance vici méritku a rotaci.




Hledani podle bitmapovych vzorti

Normalizovana kfizova korelace je naro¢na na vypocetni vykon

Invariantni vici jasu, problémem je invariance vici méfitku a rotaci
Ani implementace v GPU nemusi mit dostatecny vykon pro vétsi rozsah méritek a rotaci

of VisionLab verze 7.1
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Hledani podle viastnosti obrazu v okoli vyznamnych bodii

e Invariantni vAdi jasu, rotaci i méfitku
e Nalezeni vyznamnych bodl feSenim determinantu Hessovy matice
e Vypocet vektorl deskriptord v okoli vyznamnych bod(




Hledani podle vlastnosti obrazu v okoli vyznamnych bodi

e Aproximace a diskretizace gausovskych jader druhych parcialnich derivaci
e Haarovy vinky, rychly vypocet pro rlizna méfitka z integralniho obrazu




Hledani podle vlastnosti obrazu v okoli vyznamnych bodi

e Orientace vyznamnych bodl — invariance vzhledem k rotaci




Hledani podle vlastnosti obrazu v okoli vyznamnych bodi

e Spolehlivost nalezeni i v obrazech s velkym mnozstvim velmi podobnych oblasti
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Hledani podle vlastnosti obrazu v okoli vyznamnych bodi

B Kroky
] i : gpu_feature_match [52ms]

e Vykon a vyuZziti GPU
e Spolehlivost nalezeni i v neostrych, zaSuménych
a barevné posunutych obrazech




Hledani podle viastnosti obrazu
v okoli vyznamnych bodii

Spolehlivost nalezeni ve velikém
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Hledani podle vlastnosti obrazu v okoli vyznamnych bodi

e Vyuziti presnosti detektoru pro multiméritkova hledani povrchovych vad v systémech vizualni inspekce
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