Liste des Fonctions 

De Traitement d'Image

Sur Robotinoview2
Pise de vue : Caméra

On obtient une image grâce à la camera USB placé au dessus du Roborino.

On peut visualiser et transmettre le résultat avec ce bloc :
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Pour ensuite pouvoir effectuer un traitement de ce résultat.

Traitement d’image :

1) Détecteur de ligne :

[image: image2.emf]
	Entrées
	Type
	Standard
	Description

	Entrée
	image
	
	Image d'entrée

	Seuil
	int
	0
	Définit la sensibilité de l'algorithme au bruit dans l'image. Pour atténuer le bruit, il faut choisir une valeur de seuil plus élevée.

Plage de valeurs : [0,255]

	Début de recherche
	int
	20
	La recherche d'une ligne débute au bord inférieur de l'image à la valeur indiquée.

	Hauteur de recherche
	int
	20
	L'image est analysée de bas en haut à la recherche de lignes. La hauteur de recherche définit le nombre de lignes d'image à prendre en compte pour une détection de ligne.

	
	
	
	

	Sorties
	
	
	

	x
	int
	
	Position x de la ligne trouvée au sein de la fenêtre de recherche.

	Ligne trouvée
	bool
	
	Vrai (true) si une ligne a été trouvée, sinon faux (false)


Ce bloc permet de trouver des lignes dans une image.
La zone dans laquelle une ligne est recherchée, est repérée par les deux lignes rouges horizontales. La ligne inférieure définit par la variable « début de la recherche ». La ligne supérieure a pour coordonnées en y la somme de la valeur de la variable « début de la recherche » + la valeur de la variable « Hauteur de recherche ». La zone délimitée par les lignes constitue la fenêtre de recherche.
2) ROI (Region Of Interest) :

[image: image3.emf]
	Entrées
	Type
	Standard
	Description

	Entrée
	image
	
	Image d'entrée

	
	
	
	

	Sorties
	
	
	

	Sortie
	image
	
	L'image d'entrée complétée par la ROI. Les opérations de traitement d'image ci-après s'appliquent à la région sélectionnée


Ce bloc permet de sélectionner dans l'image d'entrée une région d'intérêt avec la souris.
3) Information d’image :

[image: image4.emf]
	Entrées
	Type
	Standard
	Description

	Entrée
	image
	
	Image d'entrée

	
	
	
	

	Sorties
	
	
	

	Largeur
	int
	
	La largeur de l'image en pixels

	Hauteur
	int
	
	La hauteur de l'image en pixels


4) Conversion d’espace de couleurs :

[image: image5.emf]
	Entrées
	Type
	Standard
	Description

	Entrée
	image
	
	Image d'entrée

	
	
	
	

	Sorties
	
	
	

	Sortie
	image
	
	Image convertie


5) Recherche de plage colorimétrique (Color Range Finder) :
[image: image6.emf]
	Entrées
	Type
	Par défaut
	Description

	Entrée
	image
	
	Image d'entrée

	Plage colorimétrique
	int vecteur
	(0 0 0 0 0 0)
	Définit la plage colorimétrique recherchée dans l'image. Les paramétrages effectués dans le dialogue seront écrasés.

	
	
	
	

	Sorties
	
	
	

	Sortie
	image
	
	Image de niveaux de gris


Ce bloc permet de sélectionner sur l'image une zone de couleur et en relâchant le bouton de la souris, le bloc garde en mémoire la plage colorimétrique choisie au format TSV.
TSV signifie « teinte, saturation, valeur » ; on utilise aussi les termes anglais HSV (hue, saturation, value) ou HSB (hue, saturation, brightness).

C'est un espace colorimétrique, défini en fonction de ses trois composantes :

· teinte : on code la teinte suivant l'angle qui lui correspond sur le cercle des couleurs :

· 0° ou 360° : rouge ;

· 60° : jaune ;

· 120° : vert ;

· 180° : cyan ;

· 240° : bleu ;

· 300° : magenta.

· la teinte varie entre 0 et 360, mais est parfois normalisée en 0–100 % ;

· saturation : l'« intensité » de la couleur :

· elle varie entre 0 et 100 % ;

· elle est parfois appelée « pureté » ;

· plus la saturation d'une couleur est faible, plus l'image sera « grisée » et plus elle apparaitra fade, il est courant de définir la « désaturation » comme l'inverse de la saturation ;

· valeur : la « brillance » de la couleur :

· elle varie entre 0 et 100 % ;

· plus la valeur d'une couleur est faible, plus la couleur est sombre. Une valeur de 0 correspond au noir.

On peut aussi directement entrer un vecteur à 6 composantes (teinte : minimum et maximum, saturation : minimum et maximum, valeur : minimum et maximum)
En sortie de ce bloc on obtient une image binarisée avec en blanc tous les parties de l'image dont la couleur appartient à la plage sélectionnée et le reste en noir.
6) Traqueur de segment (Segment Tracker) :

[image: image7.emf]
	Entrées
	Type
	Unité
	Par défaut
	Description

	Entrée
	image
	
	
	Image d'entrée

	Redémarrage
	bool
	
	false
	La traque de segment est réinitialisée si l'entrée est vraie. Ceci permet de passer, en cours d'exécution du programme, au segment le plus grand ou le plus proche du centre de l'image. Si l'on ne souhaite pas traquer de segment mais simplement trouver le segment le plus grand, le plus proche du milieu de l'image ... il suffit de mettre cette entrée en permanence à vrai.

	
	
	
	
	

	Sorties
	
	
	
	

	x
	int
	pixels
	
	Coordonnées x en pixels du centre de gravité du segment traqué

	y
	int
	pixels
	
	Coordonnées y en pixels du centre de gravité du segment traqué

	Surface
	int
	pixels
	
	Nombre de pixels dont le segment traqué est constitué

	vx
	int
	pixels/pas
	
	Indique de combien de pixels le segment traqué s'est déplacé depuis le dernier pas. Nombre positif : mouvement vers la droite. Nombre négatif : mouvement vers la gauche.

	vy
	int
	pixels/pas
	
	Indique de combien de pixels le segment traqué s'est déplacé depuis le dernier pas. Nombre positif : mouvement vers le bas. Nombre négatif : mouvement vers la haut.

	Nombre de segments trouvés
	int
	
	
	Nombre de segments trouvés

	Sortie
	image
	
	
	Image en noir et blanc avec les informations sur les segments trouvés. Un taqueur de segment connecté en aval peut traquer un autre segment


Ce bloc à pour but de labelliser l'image c'est-à-dire de répertorier chaque objet.
Pour cela on choisit initialisation (Surface maximale ; image centre ; en bas ; en haut ; sur la gauche ; sur la droite)

- Surface maximale : le segment traqué est celui dont la surface est la plus grande par rapport aux autres segments trouvés.

- Centre de l'image : le segment traqué est celui qui est le plus proche du centre de l'image.

- En bas : le segment traqué est celui qui est le plus proche du bord inférieur de l'image.

- En haut : le segment traqué est celui qui est le plus proche du bord supérieur de l'image.

- A gauche : le segment traqué est celui qui est le plus proche du bord gauche de l'image.

- A droite : le segment traqué est celui qui est le plus proche du bord droit de l'image.

Il est possible de combiner 2 caractéristiques, par exemple, si on met un traqueur de segments réglé en bas puis un autre réglé à droite, l’ensemble traquera le segment le plus proche du coin en bas à droite.

On peut modifier aussi le paramètre Surface minimale [en pixel], ce paramètre peut varier de 0 à l'infini (si on dépasse la taille de l'image cela devient inutile), et il sert à ne pas prendre en compte les segments dont la surface est plus grande que la surface minimale spécifiée
7) Filtre (Filter) :

[image: image8.emf]
	Entrées
	Type
	Par défaut
	Description

	Entrée
	image
	
	Image d'entrée

	
	
	
	

	Sorties
	
	
	

	Sortie
	image
	
	Image filtrée


Ce bloc permet de filtrer une image. Pour cela on choisit le type de filtre (Maximum ou Minimum) et la taille de masque (allant de 3 à l’infini par pas de 2 en 2)
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