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Розглянуто проблему ідентифікації об’єктів на зображенні із застосуванням методів технічного зору, запропоновано структурну схему мобільної системи технічного зору, алгоритм її роботи та функціональну схему.
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The problem of identification of objects on the image with the use of methods of technical vision. The structural scheme of the mobile system of technical vision, the algorithm of its work and the functional scheme.
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Вступ. Значну частину інформації про зовнішній світ людина отримує зоровим каналом і далі дуже ефективно обробляє отриману інформацію за допомогою апарату аналізу та інтерпретації візуальної інформації. Тому постає питання про можливість машинної реалізації даного процесу [1, 2]. 

За рахунок зростання складності розв'язуваних науково-технічних завдань, автоматична обробка і аналіз візуальної інформації стають все більш актуальними. Ці технології використовуються в дуже затребуваних областях науки і техніки, таких як автоматизація процесів, підвищення продуктивності, підвищення якості виробів, що випускаються, контроль виробничого обладнання, інтелектуальні робототехнічні комплекси, системи управління рухомими апаратами, біомедичні дослідження та безліч інших. Крім того, можна сказати, що успіх сучасного бізнесу ґрунтується головним чином на якості пропонованої продукції. А для її забезпечення, якщо говорити про виробництво матеріальних речей, потрібен візуальний контроль.


Тому розробка мобільної системи технічного зору є особливо актуальною.


Стан проблеми. У доповіді ми будемо використовувати термін «комп’ютерний зір» (computer vision) як поняття, найбільш повно осяжне коло інженерних технологій, методів і алгоритмів, пов'язаних із завданням інтерпретації візуальної інформації, а також як практичне використання результатів цієї інтерпретації.

Щороку процесори стають швидшими та енергоефективнішими, комп’ютерна пам’ять розвивається і об’єм її стає все більшим, при цьому розміри їх зменшуються. Тому все менше виникає потреба у громіздких та великих комп’ютерах. Розвиваються мікрокомп’ютерні плати, які дозволяють реалізувати апаратно-програмні продукти у достатньо компактному розмірі.


Такі системи дозволяють легко здійснити їх транспортування і використання у важкодоступних місцях. Взявши усі ці факти, можна зробити висновок, що мобільні системи, у тому числі технічного зору, є досить затребуваними.

Проте мобільні системи мають і свої проблеми. Наприклад, їх потужності не завжди вистачає для їх застосування у складних задачах, де потрібно робити досить значну частину складних обчислень. Також, як правило, вони обмежені в об’ємі оперативної та постійної пам’яті.

Постановка задачі. Розробити мобільну систему технічного зору. Розробити структурну схему системи, алгоритм її роботи та функціональну схему.

Розв’язання задачі. Для розробки системи було вирішено обрати плату Orange Pi та операційну систему Android. Мобільна система складається із камери, освітлювача, комп’ютерної системи. Комп’ютерна система складається із блока обробки зображень, оперативної пам’яті, процесора та Flash-пам’яті. 


Функціональна схема мобільної системи технічного зору (МСТЗ) зображена на рис. 1.
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Рис. 1. Функціональна схема мобільної системи технічного зору

Структурна схема складається із блоків:

· Введення зображення;
· Попередньої обробки зображення;

· Виявлення об’єктів

· Ідентифікації об’єктів


Структурна схема роботи мобільної системи технічного зору (МСТЗ) відображена на рис. 2.
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Рис. 2. Структурна схема роботи МСТЗ


Пристроєм вводу є веб-камера, яка робитиме кадри і передаватиме зроблене зображення на блок. Після цього відбувається підвищення контрастності зображення. Наступним кроком є зміна палітри кольорів RGB у Grayscale, оскільки працювати із таким зображенням у майбутньому буде простіше [3, 5, 6].

Далі відбувається ідентифікація об’єкту, що належить до певного класу. Після чого виводиться інформація про ідентифікацію об’єкта на пристрій виводу. Алгоритм роботи продемонстровано на рис. 3.
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Рис. 3. Алгоритм роботи мобільної системи технічного зору

Висновки. У роботі розроблено структурну схему мобільної системи технічного зору. Розроблено алгоритм її роботи та функціональну схему.
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