GOP1 Vision

DETECTION D’OBJETS PAR COULEUR ET FORME
(SYSTEME DE VISION INDUSTRIELLE)

U52. MISE EN CEUVRE DU SYSTEME

2.1. Eléments a votre disposition

Liste du matériel U51 | U52 | U53
2.1.1. Matériel Plateau pour dés X X
. Dés colorés X X
Voir cadre 1. Lumiére blanche X X
2.1.2. Documentation Alimentation continue X X
T Camera bluefox couleur X | X
Voir cadre 2.
. cadre 1.
2.1.3. Logiciels Liste des logiciels U51 | U52 | U53
Voir cadre 3. Labview 2010 X X X
Visiolab X X X
Vision Assistant X
cadre 2.
Liste de la documentation U51 [ U52 | U53
Dossier technique X X X
cadre 3.

2.2. Présentation du systeme

Le systéme de vision va permettre de trier des dés. Les dés seront triés en fonction de leur couleur et
de leur forme. Le systéme nous renseignera également sur le numéro de chaque dé. On pourra, de
facon automatique, repérer une combinaison (421 par exemple).

Support
' MecanIqUE  pc et logiciel
Camera . de traitement d'image
_>
Eclairage
_>

Scene a filmer

Systéme de vision

Figure 1 :Le systeme
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GOP1 Vision
2.3. Réglages de la caméra

2.3.1. Temps d’intégration

Lorsqu’on met en ceuvre une caméra, plusieurs réglages sont a effectuer : la mise au point de I'image,
I'ouverture du diaphragme de la caméra et le temps d’intégration de la caméra.

Lancer le logiciel wxPropView. Ce logiciel permet de régler les différents paramétres de la caméra
mvBlueFox couleur. La face avant du logiciel est la suivante :

B wxPronViewl 1126734 #

Dans l'onglet « Device », choisir la caméra mvBlueFox connectée au PC. Dans le menu « settings »,
vérifier que le temps d’exposition (expose_us) est 10 000us.

Placer dans le champ de vision de la caméra un dé de couleur.

Eclairer la scéne avec une lampe de bureau.

Régler la mise au point et 'ouverture de la caméra pour observer une image nette et de luminosité
adaptée a I'ceil.

Modifier le temps d’exposition de la caméra : 5000us. Ajuster les réglages précédents pour que lI'image
soit nette et de luminosité adaptée a I'ceil.
Vérifier que l'image scintille.

Pourquoi est-ce que le temps d’exposition est configuré par défaut a cette valeur ? Justifier la réponse.
Quel type d’éclairage doit-on utiliser pour que le scintilement disparaisse quel que soit la valeur du
temps d’exposition ?

Vérifier que c’est le cas lorsqu’on utilise I’éclairage & base de LED BLANCHE mis a votre dispo-
sition.
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GOP1 Vision

2.3.2. Balance des blancs

Il est toujours nécessaire de faire la balance des blancs lorsqu’on utilise une caméra couleur. Une scéne
de couleur blanche n’apparait pas toujours blanche aprés la prise de vue. Plusieurs parameétres sont a
I'origine de ce phénomene (la sensibilité spectrale du capteur, le spectre de I'éclairage, la diffusion de la
scene). La balance des blancs consiste a rééquilibrer les coefficients RGB de la caméra pour que la
scéne retrouve sa couleur d’origine apres la prise de vue.

Choisir le mode « expert » dans I'onglet « User experience ».

Choisir un temps d’intégration de 10 000us. Enlever le dé et placer un fond blanc dans le champ de
vision de la caméra.

Utiliser I’éclairage a LED. Ajuster la tension de I'éclairage en la diminuant s’il y a de la saturation au
niveau de l'affichage des dés.

Quel autre paramétre de la caméra permettrait de limiter la saturation au niveau de I'affichage ?

On constate que dans le display de wxPropView, le fond n’apparait pas blanc.

-wxPrupView(l.lz.ﬁ.SDZ) [BF003664 (mvBlueFOX-221C)](driver version: 1.12.67.502) B . - 1}
Action Capture Settings Wizards Help
; o o - » X 8 | e W MW © o 1a0
- ontinuous ¥
Device [BF003664 (mvBlusFOX-221C) = Update | Acauistion Made [Continc o | s i
User Experience: |Expert ¥
Hierarchy
[@-—‘ Driver Properties Device Properties |
= DefectivePixelsFilter B
s DarkCurrentFilter
FlatFieldFilter
Selector
GainOff
- Mirror
Display ColorProcessing | Auto
BayerConversionMod Auto
Incomp. lance User1
- WhiteBalanceCalibraf OFf
Monitor =] i eSetting
TotalGain 1.000
E
Angsis RedGain 1.000
GreenGain 1.000
sync;cor || N [Foo - =
il WEResult Unknown
» Filter off
Wizard LUTOperations
q ChannelSplit
Find Watermar
'o ImageDestination
Info B RequestInfo
(%) on
About On
Setti on
Frame] Off
FxnnseStart s | OFF
- 4 »
BlueGain:
The blue gain to apply during Bayer to colar conversion Output  Pixel Histogram | Spatial Naise Histogram | Temporal Noise Histogram | Horizontal Line Profile | Vertical Line Profile | Intensity Plot | Vectorscope | Info Piot |
I” Full 401 Mode Graphical |Nume,ica||
IV Process Bayer Parit
verrety  [R7a31.381127 77):m, G(86.07, 40700/ 90): @, B(37.07, 66061/ 38): M
AOI X-Offset: 147 =)
AOLY-Offset:  [3g :]
AOT Width: w40 :I
AOI Height: 480 ::I
Draw Start(%):  [g j
Draw Window(%):[ 100 j I
Draw Step Width: [ é‘ |
Update Interval: B
Ip 3 =] \k |
42 84 126 168 210 252
|Framessec.: 19.1 [Requests: 49433 [Image format 1024x768, RGBx888Packed (OK) [Errors: 0 [Exposure(us): 9977 |Gain(de): 0.0000 (271, 317): 79(R), 89(G), 39(B) v
4/pémarrer| | 5} @ € | 2 volume | i3] visioLab | i3] Applications ... | Y wxPropvie... @ Industrialim... | £41] Document1 | H Rechercher sur lordinateur bl }_,JK XSRS 09:33

Faire apparaitre I’histogramme de I'image (ALT + CTRL +A). L’histogramme affiche le nombre de
pixels en fonction de la luminance pour les trois composantes RGB.

La balance des blancs consiste a superposer les composantes RBG. Dans ce cas, la couleur résultante
est sur 'axe achromatique. Lorsque la caméra est fermée la couleur est noire (code RGB (0,0,0)). Lors-
que la caméra sature la couleur est blanche (code RGB (255,255,255)). Pour toute autre combinaison,
la couleur est grise.

Sans changer la mise au point de la caméra, régler I'ouverture de telle sorte que la composante
verte ait une luminance moyenne proche de 125.

Modifier ensuite les gains des composantes rouge et bleu pour obtenir des valeurs moyennes proches
de 125 également (Camera/lmage processing/WhiteBalanceSettings).
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GOP1

On obtient alors I'histogramme suivant :

[ wxPropview(1.12.67.502) [BF003664 (mvBlueF0X-221C)](driver version: 1.12.67.502)
Action Capture Settings Wizards Help

=lalx

® " M O 0 1000

Device |BFO03664 (mvBlueFOX-221C) 5 © B 2

o o 51 P | X @
‘Acquisition Mode [Continuous g h

Use Rec, Prey, fet ——
2 |user Experience: [Expert -
Hierarchy
Driver Properties Device Praperties |
G B Camera Al
Aoi i0 ¥:0 W:1024 H:768
i PixelFormat Auto
— AutoControlMode | Standard
- AutoExposeControl | OFf
Display AutoGainControl | OfF
(53 Gain_dB 0.000 dB
Incomp. OffsetautoCalibratid On
- OffsetAutoBlackLevd 0
Monitor OffsetAutoBlackSpel Medium
= TriggerMode. Continuous
Aok ExposeMode Standard
i PixelClock_KHz 24000
Syne. AOT Expose_us 10000
— BinningMode. OFf
£.Y FrameDelay_us 0
A FlashMode Off
FlashType Standard
Fied TestMode off
o ShutterMode FrameShutter
Info 2000 ms
B ImageProcessing
About DefectivePixelsFilter
— DarkCurrentFikter
FlatFieldFilter
GainOffsetknee
Mirror ) ¥
ColorProcessing _| Auto OutputPixel Histogram | SpatialNoise Histogram | Temporal Noise Histogram | Horizonkal Line Profie | Vertical Line Profile | Tntensity Plot | vectorscape | Info Plot |
ajr'ytev:wlnverswunMu‘ Cutul F Full AOI Mode araphical | mericl |
iteBalance ser V' Process Bayer Parit
T 7 x_omt:" 99” ., [R(127.43, 23896/ 127): W, G(127.70, 25636/ 130): B, B(126.83, 56800/ 120): W
- L AOLV-Offsst:  [32 =
TotalGain 1.000 k :I
: AOT Width: T
RedGain 1.120 =
GreenGain 1.000 pelteoky 480 -
5 Draw Start(%): [ :I
WeResult Unknot Draw Window(%):[ 100 :i
[ Fiter | off Draw Step Width: [ :I
[ Wroperations | 21| update totervat: [3 3
BlueGain:
The blue gain to apply during Bayer to color conversion |
0 42 84 126 168 252
[Framesfsec.: 0.0 [Requests: 35405 [Image format 1024x768, ked (OK) [Errars: 0 [Exposure(us): 9977 |Gain(d8): 0.0000 (76, 5): 127(R), 124(G), 126(8) 7
B o
2 ¥
Page:3surs | Mots:906 | <& Francais (France) [EEEEET e ) @)
moémmm] |BG@®ewm | [ visioLab | @ industrialim.. | @ Résuats Go... | () Comptage p... | ] sujet aMs ... [TV wapropVie... [ Rechercher sus fordinateur [« IR ER 17:23

Vision

Vérifier alors, qu’en modifiant 'ouverture de la caméra, les composantes RGB restent égales. La cou-
leur de 'image évolue alors du noir au blanc en passant par des niveaux de gris intermédiaires. La ba-

lance des blancs est effective.

Sauvegarder ces valeurs par défaut (action->settings->save/Active Device Settings).

Quel autre paramétre de la caméra permettrait de limiter la saturation au niveau de I’affichage ?

FAIRE VALIDER PAR UN PROFESSEUR

2.4. Détection de couleur et de forme : mise en ceuvre du programme de comptage des

points des dés en couleur

2.4.1. Test de communication et
vérification d’une bonne prise
de vue

Vérifier dans MAX (voir Figure 2) la réfé- ol
rence de la caméra installée : vérifier le bon

fonctionnement (prise en compte des ré-
glages caméra précédents : bonne balance

des blancs)

........
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PrnlVabn
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L

En cas de doute, montrer au i —

Mot [

professeur. o —

o J » [ = 3 Bayer Color

2 émarrer| | (3 @ &1 =) |& .| camo : mvemserox 72...

Figure 2 : MAX détection camera
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GOP1

Dans VisioLab -> Applications -> Détection d’objets en couleur

Vision

On demande ici d’ajuster les différents paramétres de réglage qui interviennent dans la détection

des dés et le comptage des points.
Menu principal :

- Test caméra (patienter une dizaine de seconde).

- Acquérir 'image en continu et améliorer la mise au point et 'ouverture de la caméra si néces-
saire (la scéne est zoomée dans l'onglet « Définition des seuils de couleur »). Activer le traite-

ment.
- Stopper l'acquisition.

- Puis prendre 1 image pour définir les seuils pour chaqgue couleur de dé.

Détection de la couleur : code TSL

Placer une ROI rectangulaire sur le dé dont on veut définir la couleur. Les histogrammes TSL corres-
pondant a cette couleur sont calculés automatiguement. Définir un encadrement autour de chaque pic
détecté de telle sorte que la couleur et la forme ressortent fidelement. Valider la détection.

5] Tri 3 cibles BF et TPLvI
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FAIRE VALIDER PAR UN PROFESSEUR

2.4.2. Détection des contours du
dés

Définir une ROI rectangulaire autour d’un
dé. Cette image sera la forme cible a
détecter sur 'ensemble de la scene. Elle
est sauvegardée automatiguement sous
C:\VisioLab\Cibles Dés\cibleforme.png

bt mags 0 (894,615)

alcer cxtte Foeme
o o <l 3

numéro de cible qui

ol
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GOP1 Vision

Si tous les dés ne sont pas détectés, ajuster la valeur du score minimum. Plus cette valeur est
élevée, plus I'image détectée doit étre fidéle a la forme cible (méme taille, méme orientation...). En
diminuant la valeur du score minimum, on accepte plus de tolérance.

Une fois tous les dés détectés, revenir au menu principal.

Fichier Acquisition dimage  Analyse de profil  Traitements Vue 3D Applications Imagerie Couleur Infos

Réglages Forme 1 a détecter Formes 1 détectées :

p_|
1024x768 0.48X 32-bit RGE image 137,137,133 (1006, 765, = = Global Rectangle
. ey i) Ji C:lVsioL abl\Gibles Désicbleforme.prig Nambre de formes 1 ot
x1Lef

y1Top

ﬁ 1 ) |—
— - m - GE- i
S J J ———————————— ) Cf 5.1

’ [ﬁéglagea Cercles & détecter

Page:6sur9 | Mots:1131 | <&  Frangais (France) | | (=); v (),

9! {
A ipémarrer| | (5} @ € 0 | 1) Sujet AMOS Comptage P... | [ visioLab |[E i3 cibles BF et TPLvi || Rechercher sur fordinateur L [« KED 1127

Veérifier par cible que la couleur et la forme sont correctement détectés. Ajuster les valeurs de seuil si
nécessaire.

2.4.3. Détection des numéros du dés
Dans le menu principal, ajuster le paramétrage de détection des points (cercles) pour chaque cible.

FAIRE VALIDER PAR UN PROFESSEUR
Tester la robustesse du comptage : effectuer plusieurs lancers, ajuster les paramétres si nécessaire.

Chercher des situations dans lesquelles le comptage est mis en défaut : énoncer les facteurs expli-
guant la mise en défaut.
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GOP1

2.5.

Dans NI Vision Assistant, charger
I'image DésRVB1.bmp, puis le script T
Base Detect R.vascr :

Valider le bon fonctionnement de ce
script.

Compléter le script en rajoutant les
étapes nécessaires a la détection

des points.
FAIRE VALIDER PAR UN PRO-
FESSEUR

Tester ce script sur 3 nouvelles

images acquises avec la caméra.
FAIRE VALIDER PAR UN PRO-
FESSEUR

Générer le programme LabVIEW cor-
respondant a ce script, en valider le
bon fonctionnement.

2.6.

Vision

Modification d’un script NI Vision Assistant

Fio €t Vew nage Coke Guaysca Bnary MacinaVeon Ideotficaton Toos Hep

H/0émanrer| (3 @ &0 2 BOJREXES 1

Programmation LabVIEW : comptage des points

On donne le programme Base Detect R.vi qui recherche les formes de dés rouges puis les points.
Compléter ce programme pour compter les points obtenus sur chaque dé rouge.

Algorithme proposé :

Début

Fin

Lire et afficher une image fichier
Seuiller la couleur (R)
Filtrer et éliminer le bruit
Détecter les formes (informations dans le cluster « Shape report »)
Détecter les cercles (informations dans le cluster « Circle Data »)
Pour i=0 a NB_formes-1 faire
Extraire les coordonnées x1, y1, x2, y2 de 2 sommets opposés du rectangle de la forme
NBpts=0 // initialise & 0 le nombre de points pour la forme détectée
Pour j=0 a NB_cercles-1 faire
Extraire les coordonnées x0,y0 du centre du cercle
Si (le cercle appartient a la forme)* alors
NBpts = NBPts+1
FinSi
Fin Pour
TabNBpts(i) = NBPts // range la valeur des points associés a la forme testée
Fin Pour
Afficher les nombre de points trouvés

Partie en gras : zone a compléter dans le programme
Quels sont les tests a effectuer pour savoir si un point (cercle) appartient a un dé donné (forme) ?
Compléter le programme de base fourni et tester.

FAIRE VALIDER PAR UN PROFESSEUR
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