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1. Practica 1. Descripcion de la estacion de trabajo

1. Mencione las reglas para el uso del laboratorio de Manufactura Computacional 1.

El reglamento de seguridad para utilizar la estacion de Sistemas de Visién en el labo-
ratorio de Manufactura es el siguiente.

1. El uso del laboratorio es exclusivo para labores de caracter académico.

2. Estéa prohibido fumar, ingerir bebidas o alimentos dentro de las instalaciones del
laboratorio.


mailto:pedro.lopezhn@uanl.edu.mx

3. Las personas que utilicen los servicios del laboratorio tienen la obligacion de lim-

piar los instrumentos, equipos, area de trabajo al finalizar la sesién.

. Danios por extrema negligencia, mal uso o cualquier otra causa imputable, que

sean causados por el usuario.

En actividades especificas del laboratorio el usuario debera usar el equipo de
seguridad adecuado (gafas, guantes, tapabocas, protectores auditivos, etc.) de
acuerdo a las actividades a realizar.

La operacion de los equipos e instrumentos se hard solo con la autorizacion y
supervision del personal del laboratorio.

2. Mencione los factores que influyen en el desempeno de una estacion de vision.

1.

Primero que todo hay que asegurarse que uno ha leido y comprendido el regla-
mento de seguridad del laboratorio. Esto con el fin de asegurar la seguridad del
equipo y del usuario.

El hardware y software deben estar apropiadamente instalados y funcionales.

El lente de la camara debe estar limpio y sin obstrucciones para la adquisicion de
la imagen.

La estacion debe tener iluminacién suficiente para una correcta adquision de
imégenes.

No tardarse mas de lo debido en el uso de la estacion para permitir el acceso a
otros usuarios.



2. Practica 2. Adquisicién de una imagen utilizando la
estacion de vision
1. Hacer la adquisicién de imagen de una figura bidimensional (por ejemplo llaves, mo-
nedas, clips, baleros, pastillas, etc.)
Las Figuras [ y [p] muestran el proceso de adquisién de imagen. La Figura [6]
muestra la imagen adquirida.
2. Adquirir las imagenes del mismo objeto cambiando la ubicacion de éste.

La Figura El muestra la imagen adquirida con otra ubicacién/posicion.

3. Compare visualmente las diferencias entre las imdgenes e imprima las adquisiciones.

Las imdgenes son muy similares excepto por la posicién del encendedor. Las Figuras [0]
y [7] muestran las imagenes adquiridas.
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Figura 1: Proceso de adquisicién de imagen.
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Figura 5: Proceso de adquisicién de imagen.



Figura 6: Imagen adquirida.



Figura 7: Imagen adquirida con diferente ubicacién/posicién.



3.

Practica 3. Calibracion del Sistema de Vision

1. Calibre el sistema y reporte el equivalente de pixeles a milimetros.

Las figuras [8, 0] y
sistema de visién fue calibrado y se encontré que 1 pixel = 2,03192 x 10! mm.

muestran el proceso de calibracion de la estacion de trabajo. El
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Figura 8: Calibrando el sistema de vision.
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Figura 10: Calibrando el sistema de visién.
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4.

Practica 4. Analisis de la calidad de imagenes por
medio de histogramas

1. Adquiera varias imagenes de un mismo objeto bidimensional variando la apertura del
lente, la posicion del objeto sobre la lampara, la luminosidad del laboratorio, la lumi-
nosidad de la ldmpara.

Ver Figuras [11a}, (12a), [13a}, [14al [15a] y [16a

2. Compare visualmente cada imagen.

Las imagenes son casi idénticas ya que se usan los mismos objetos. La imagen en (14a]
se hizo mas clara al acercar la lampara a la cAmara. En cambio la imagen aparece mas
oscura en ya que se puso una hoja de papel entre los objetos y la superficie de la
estacién de vision.

3. Haga un analisis de histograma para cada imagen.

Los histogramas fueron generados con el c6digo MATLAB en Listing [T} Para mejorar
la apreciacion visual la escala del eje vertical se configuré como logaritmica en lugar
de lineal.
Listing 1: Script para generar los histogramas de las imagenes adquiridas.

imgs = {

"p4_lens_adjustment .png’,

"p4_luminosity_lamp .png’,

"p4_luminosity_papersheet.png’,

"p4_luminosity_papersheet_lamp .png’,

"p4_original .png’
S )

"p4d._

}s

for

end

other_position.png’

i = 1l:size(imgs, 1)

img_path = char(imgs(i));

f = imread(img_path);

imhist (f);

set (gca, 'YScale’, ’log’);

[foo, img_name, img_ext] = fileparts(img_path);
img_histogram_path = sprintf(’ % _histogram.png’, img_name);
input (’Press Enter if ok 7);

saveas (gcf, img_histogram_path);

4.

Reporte conclusiones y determine un criterio de calidad para las imagenes.

10




Analizando los histogramas se puede concluir que la calidad de la imagen serda mejor
si todos los colores disponibles en la profundidad de pixel (8 bits) son utilizados. En
ninguna imagen se utilizaron colores cercanos o iguales al negro absoluto.
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(a) Imagen.
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(b) Histograma.

Figura 11: Adquisicién original.
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(a) Imagen.
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(b) Histograma.
Figura 12: Adquisicién con variacién de apertura de lente.
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(a) Imagen.
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(b) Histograma.

Figura 13: Adquisiciéon con objetos en diferente posicion.
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(a) Imagen.
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(b) Histograma.

Figura 14: Adquisicion con diferente luminosidad obtenida al acercar una lampara a la cama-

ra.
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(a) Imagen.

(b) Histograma.

Figura 15: Adquisicién con diferente luminosidad obtenida al colocar una hoja de papel entre

los objetos y la superficie. 16



(a) Imagen.

(b) Histograma.

Figura 16: Adquisicion con diferente luminosidad obtenida al color una hoja de papel entre
los objetos y acercar una lampara a la cémar1a7.



5. Conclusion

Estas practicas fueron realizadas en la estacion de Sistemas de Visién ubicada en el
Laboratorio de Manufactura del edificio 5. Para poder utilizar esta estacién es necesario
pedir permiso con la respectiva autoridad disponible en el laboratorio. Con el programa
Vision Assistant se puede adquirir una sola imagen o adquirir imégenes de manera continua
(video). Cambiando la configuracion de software y hardware de la estacion se puede enfocar
el lente para modificar la claridad y zoom de la imagen adquirida.

Siendo un instrumento de laboratorio, el correcto funcionamiento de la estacion de Vi-
sion depende en gran parte de una adecuada calibracion. La calibracién se realiza con
una imagen de matriz de puntos que fue proporcionada por el instructor del laborato-
rio. Al finalizar la calibracion se concluye que el equivalente de pixeles a milimetros es
1 pixel = 2,03192 x 107! mm. Se espera que el dltimo usuario de la estacién haya realizado
un proceso de calibracién exitoso y correcto.

Un histograma es una representacion grafica que muestra la distribucion de datos de una
senal. Los histogramas ofrecen informacion sobre el rango posibles de datos de un muestreo,
y son ttiles para juzgar calidad de imagenes y en varios tipos de procesamiento de imagenes.
En lugar de obtener los histogramas directamente de Vision Assistant, fueron generados con
MATLAB (ver Listing [1). Para mejorar la apreciacién visual la escala del eje vertical se
configuré como logaritmica en lugar de lineal.
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