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Identificacao de Pecas Utilizando Sistema de Visao Computacional com

Aplicacao em um Manipulador Eletropneumatico de Trés Eixos

I
1 — INTRODUCAO

Sistemas de visao computacional sao ferramentas de crescente aplicacao

industrial. Basicamente, estes sistemas envolvem a aquisicao,
processamento e interpretacao informatizada de dados de imagem com
vista a alguma aplicacao (Groover, 2008). Suas principais aplicacoes
consistem em automatizar tarefas complexas e que demandam tempos
elevados ou substituir a mao de obra humana em tarefas repetitivas e/ou

cansativas.

Golnabi e Asadpour, 2007, classificam as aplicagoes industriais comuns
de sistemas de visao em quatro categorias: monitoramento e controle de
processo; reconhecimento e classificacao de pecas; inspecao; orientacao e
controle de manipuladores robdticos.

Neste trabalho, serao apresentadas algumas técnicas de processamento
de imagens e reconhecimento de pecas visando a utilizacago em um
manipulador eletropneumatico de trés eixos.

2 — METODOLOGIA

De acordo com Gonzalez e Woods (1992), um sistema de visao
computacional pode ser dividido em:
inclui aquisicado e pré-

1. Processamento de baixo nivel, que

processamento de imagens;

2. Processamento de nivel intermediario, incluindo comumente
segmentacao (reducao da imagem a elementos basicos) e descricao

(identificacao e armazenamento de caracteristicas da imagem);

3. Processamento de alto nivel, que envolve a interpretacao dos
elementos da imagem e o reconhecimento de elementos, além da
determinacao de uma acao conforme o resultado da interpretacao

Neste trabalho, o reconhecimento é realizado com base no numero do
formato, definido como a primeira diferenca de menor magnitude do
cddigo derivativo do codigo da cadeia. O codigo da cadeia descreve a
fronteira de um objeto através de uma sequéncia conectada de segmentos,
de direcao e comprimento definidos. Essa representacao baseia-se
tipicamente na conectividade de 4 ou 8 segmentos (direcoes). O cddigo
derivativo € uma variacao do cddigo da cadeia que permite a identificacao

independente da orientacao do objeto.

ApOs a interpretacao dos dados, €& possivel definir a acao a ser
executada pelo sistema. Neste trabalho, o sistema a ser controlado € um
manipulador eletropneumatico de trés eixos que reposicionara a peca para
uma posicao definida de acordo com a sua forma geomeétrica.

O manipulador utilizado consiste em trés ligacoes prismaticas orientadas
de acordo com um sistema de coordenadas cartesianas X, Y, Z. O
efetuador usado para segurar as pecas € uma ventosa pneumatica.
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Figura 1 — Manipulador Eletropneumatico de 3 Eixos.
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3 — RESULTADOS

Como foi referido anteriormente, o passo inicial envolve a aquisicao da
imagem. Para isso, uma camera USB Microsoft LifeCam foi posicionada junto
ao robo eletropneumatico.

ApoOs a aquisicao da imagem, as etapas que seguem Sao0 O pré-
processamento e a segmentacao. O resultado dessas etapas pode ser visto
na Figura 2.
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Figura 2 — Pré-Processamento e segmentacao para peca (a) quadrada, (b)
circular e (c) triangular.

Aplicando o método de cddigo da cadeia, considerando uma conectividade
de 8 direcoes e uma grade de reamostragem de 10 pixels para o0 quadrado e
o triangulo e 3 pixels para o circulo, € possivel definir os numeros dos
formatos apresentados na Tabela 1. Além do numero do formato, a Tabela 1
apresenta o valor da area de cada uma das pecas. Essa area € definida pela
quantidade de pixel.

Quadrado 0006000600060006 116669
Triangulo 0000500060005 58847
Circulo 00070700070700070700070 92058

Tabela 1 — Dados das formas geomeétricas: NUumero do formato e area

(quantidade de pixel)
4 — CONCLUSAO

Através do procedimento experimental realizado, verificou-se que a
metodologia proposta neste trabalho € eficaz para o reconhecimento de
formas geométricas usando uma camera de baixo custo. Os resultados
obtidos através da aplicacao do sistema de visao desenvolvido com o rob0
eletro-pneumatico sao especialmente promissores, especialmente quando
considerado o baixo custo dos equipamentos utilizados. O sistema proposto
é considerado eficiente quando comparado com o0s processos onde a
inspecao e reposicionamento de pecas € realizado de forma manual.
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