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Identifikace objektů v obraze 
v prostředí systému VisionLab 



• Komponenty virtuálních přístrojů 

• Komponenty ovladačů 

• S vlastnických protokoly 

• Se standardními protokoly 

• Modbus, Modbus TCP 

• SMS 

• HTTP klient 

• Modem, radiomodem 

• Pro standardní sw API 

• OPC server, klient 

• Univerzální ovladače 

• TCPIP packet 

• Serial text 

• Komponenty kroků strojového vidění 

• Komunikace mezi jádry systému 

• Sdílení a synchronizace dat 

• SQL, ODBC 

• OCL – scripting nad komponentami 

• Multiprocessing 

• Masivně paralelní GPU processing 

• Atd. atp. … 

 

 

 

Control Web 

komponenty 



VisionLab – systém strojového vidění 

• Sada komponent instalovatelná do prostředí systému Control Web 

• Grafický editor nad kamerovými virtuálními přístroji 

• Algoritmy strojového vidění jsou zařazeny do aplikačního programu v prostředí systému Control Web 

 



Příklad použití příkazového API při zpracování obrazu v kroku: 

 // begin rendering 

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

vgltype::TGPUCommandData ), (ADDRESS)& GPUCommandData ) ) { 

    wcsncpy( 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 ) ) { 

    wcsncpy( ErrorString, GPUCommandData.ErrorString.a_, ErrorString_HIGH + 1); 

    ok = false; 

  } 

 // rendering 

  LoadTextureFromBuffer( SourceTexture, GL_TEXTURE0, 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  *)& vgltype::commandUnlockRenderingContextW, sizeof( 

vgltype::TGPUCommandData ), (ADDRESS)& GPUCommandData ) ) { 

    wcsncpy( ErrorString, GPUCommandData.ErrorString.a_, ErrorString_HIGH + 1); 

    ok = false; 

  } 

 



GPU v systémech strojového vidění  

• GPU je samozřejmou součástí 
veškerých současných počítačů, 
tabletů, telefonů … 

• CPU -> jednotky výpočetních 
jader 

• GPU -> stovky jader, široké 
sběrnice, vysoká datová 
propustnost 

• VisionLab – automatický 
multithreading na více jádrech 
CPU + kroky v GPU 



Možnosti segmentace obrazu při hledání 
zájmových oblastí 

• Adaptivní filtrace částí obrazu, ve kterých probíhají změny 



Identifikace specifických objektů 

• Barvy nebo barevné patterny 

• Čárové a datamatrix kódy 

• Registrační značky automobilů 



Hledání podle geometrických útvarů 
• Nevýhodou je omezení na binární obraz 

• Předností je přirozená invariance vůči měřítku a rotaci. 



Hledání podle geometrických útvarů 
• Nevýhodou je omezení na binární obraz 

• Předností je přirozená invariance vůči měřítku a rotaci. 



Hledání podle bitmapových vzorů 
• Normalizovaná křížová korelace je náročná na výpočetní výkon 

• Invariantní vůči jasu, problémem je invariance vůči měřítku a rotaci 

• Ani implementace v GPU nemusí mít dostatečný výkon pro větší rozsah měřítek a rotací 



Hledání podle vlastností obrazu v okolí významných bodů 

• Invariantní vůči jasu, rotaci i měřítku 

• Nalezení významných bodů řešením determinantu Hessovy matice 

• Výpočet vektorů deskriptorů v okolí významných bodů 

 



Hledání podle vlastností obrazu v okolí významných bodů 

• Aproximace a diskretizace gausovských jader druhých parciálních derivací 

• Haarovy vlnky, rychlý výpočet pro různá měřítka z integrálního obrazu 



Hledání podle vlastností obrazu v okolí významných bodů 

• Orientace významných bodů – invariance vzhledem k rotaci 



Hledání podle vlastností obrazu v okolí významných bodů 

• Spolehlivost nalezení i v obrazech s velkým množstvím velmi podobných oblastí 



Hledání podle vlastností obrazu v okolí významných bodů 

• Výkon a využití GPU 

• Spolehlivost nalezení i v neostrých, zašuměných 
a barevně posunutých obrazech 



Hledání podle vlastností obrazu 
v okolí významných bodů 

• Spolehlivost nalezení ve velikém 
dynamickém rozsahu expozice 

• Přesnost deskriptorů umožní nalezení 
objektu s obraze s velmi mnoha velmi 
podobnými deskriptory 



Hledání podle vlastností obrazu v okolí významných bodů 
• Využití přesnosti detektoru pro multiměřítková hledání povrchových vad v systémech vizuální inspekce 



Děkuji! 

Ať vám vaše systémy 
strojového vidění spolehlivě 
fungují a ať se při jejich vývoji 
příliš nenadřete. 


