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Detekce otaceni naprav
lvan Pirner!

1 Uvod

Pti vyrobé a kompletaci naprav pro zeméd¢€lské stroje ve spolecnosti ZF Stanikov s.r.o.
prochazi vyrobky testovanim na lince. Pfedtim, nez jsou kompletovany celé stroje, jsou
napravy, ve kterych je integrovano i prevodové Ustroji, zkouSeny mimo jiné¢ i na smér a
rychlost otaceni. Tento ukon sice muze provadét operator linky, avSak kazd4 naprava ma jiné
parametry, a tak mtze snadno dojit k chyb¢ a pfi montazi vadné napravy na zemeéd¢€lsky stroj
pak dochéazi k velkym nédkladim na reklamaci zafizeni, nehled¢ na Spatnou reputaci
spolecnosti. Proto nés spolecnost oslovila, abychom vyvinuli kontrolni systém, ktery bude
opticky, tedy bezkontaktnim zplsobem, snimat otaCeni ndpravy pii testovacim procesu a
hlasit operatorovi, zda se naprava otaci spravnym smérem. Je tieba navrhnout jak hardwarové,
tak softwarové feSeni.

2 Definice problému

Potfebujeme kameru s dostate¢nou snimkovaci frekvenci, aby byla schopna zachytit
periodicky pohyb néapravy. Pokud by snimkovaci frekvence byla pfili§ nizkd, nemohli
bychom diky tzv. stroboskopickému efektu rozhodnout, kterym smérem se néboj otaci.
Testovanim jsme zjistili, Ze i pro maximalni otacky postacuje frekvence 30 snimkt za vtefinu.
Pro tento ucel jsme pouzili webkameru Microsoft Lifecam Studio, kterou Ize snadno napojit
do OpenCV a poskytuje vynikajici obraz 1 v narocnych svételnych podminkach vyrobni haly.
V obraze je tieba detekovat otacivy pohyb kruhového ttvaru a urcit robustné smér otaceni.

3 Metody

Pokud chceme vyuzit kruhového tvaru objektu, nabizi se Houghova transformace, ktera
najde v parametrickém prostoru kruznice vSech moznych tvari. Vyzkouseli jsme variantu
gradientni, ktera je vyrazné rychlejsi nez tradicni hledani kruznice s pevnym polomérem. Po
nalezeni kruZnice je mozné obraz pievést do polarnich soufadnic a pro odecteni faze rota¢niho
pohybu ve dvou po sobé jdoucich snimcich staci odecist posuv téchto snimki v polarnich
soutfadnicich. V praxi se tato metoda ukazala jako nepfili§ robustni, protoze Srouby napravy
jsou nasviceny pievazné shora a vrhaji stiny, diky ¢emuz nenajdeme v korelaci dvou snimku
fazi s dostatecnou piesnosti. RovnéZ detekce kruznice je silné zavisla na kvalité hran ve
snimku. Navic nemusi byt ndboj sniman dokonale kolmo, a pak jsou kruznice geometricky
zkreslené, coz opét ztézuje jejich detekei.

Jiny pfistup je zaloZen na optickém toku. Nami pouzitd metoda Farneback (2000) najde
V po sobé nasledujicich obrazcich v kazdém bod¢ vektor pohybu objektu. Pro odhad sméru
otac¢ivého pohybu jsme pouzili jednoduchy algoritmus. Vezmeme pouze horizontdlni slozku
vektorového pole. Spocitdme centroid obrazku s kladnymi hodnotami a centroid se zapornymi
hodnotami. Pokud centroid s kladnymi hodnotami lezi vySe nez se zapornymi, pak se objekt
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otaci doprava. Pro kompenzaci pohybu celé scény nebo celé kamery jesté odeCteme sumu
vektorového pole celého obrazu. Tim se odecte posuvny pohyb celého obrazu v jakémkoli
sméru.

4 Vysledky

Vyvinuli jsme systém pro detekci sméru otaceni objektu v obraze. Na obr. 1 vlevo je
ukazka optického toku (pro vizualizaci ztvarnéna barevné) a vpravo okno GUI aplikace
s moznosti volby vstupniho souboru nebo kamery a volbami pro ladéni programu.
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Obrazek 1: Vlevo opticky tok, vpravo ladici okno programu.

5 Zavér

V soucasné dobé probihad testovani systému ve spolecnosti ZF Stailkov s.r.o. Po
evaluaci bude rozsifen o méfeni rychlosti ota€eni a nacitani parametrii naprav pomoci ctecky
carovych kodu.
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