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LSIS - Transformada de Hough
Laboratorios de

Sistemas A transformada de Hough € um método muito usado em A trensforizicl ds Flougn consisis i

2005/ 2006 Visao Computacional, gue permite detectar formas que ?Agﬁ:g?;q;e;:;o:uﬁ acoll:]]'hz:]/tcc‘,)ug\éa %Llf:os
sejam facilmente parametrizadas (linhas, circulos, elipses, u 5 1u P
etc) em imagens computacionais.

Algoritmo
Docentes:
Vantagens
» Método robusto
Eng° José M. Almeida . Tolerante a falhas emialguns pontos da imagem
Engo Alfredo Martins « Muito pouco afectada pelo ruide da imagem
Acumulador:
Sumario O algoritmos usado devera percorrer todos os pontos (xi,yi)

dos edges, e projecta-los numa curva sinusoidal (r, 8) e
incrementar o acumulador que pertencer a esta curva. Um
valor muito elevado no vector de acumuladores representa

Espaco de acumuladores

Pretende-se mteg rar indicios muito fortes de que existe uma determinada linha na

infermacgao de imagem.
fronteiras de cor na

imagem, € elementos Sistema de visao
geometricos do

ambiente (tais como O sistema de Visado tem uma Arquitectura do Sistema de Visao
. arquitectural propriai e esta incluido na

Ilnhas) da prova de arquitectura global do software dos > Aquisicdo/ Processamento da imagem

= ~ robots “Runner’. ~ Segmentacao
condugao au.tonoma » Deteccao de Blobs e Edge
do ENR no sistema de O principall objectivo domédulo de ~ Filtro Global
= : Visao é identificar “targets” (objectos) ~ Detecgao dos diferentes “targets”
navegacao do veiculo encontrados na imagem e » Modulo de Gestdo
autonomo. ‘dlspon|b|l_|zar’as.camadas superiores Diagramade blocos
informacgoes Uteis sobre estes, tais
B como: identifican a posicao destes em
- o SpeedRunner relagao ao referencial do robot,
== \< identificar a cor e a forma dos
“targets” (linhas, passadeira,
e semaforos, obstaculo, tinel, zona de

obras, parque, pontos Unicos).

i Uma parte significativa do nosso
trabalho foi desenvolver o conjunto
de camadas do modulo de Visao

responsaveis pelo seu funcionamento
e definir a funcdo de cada camada.
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