Rezumatul lucrarii

Lucrarea de fata urmareste sa prezinte modulul de vedere artificiala din cadrul unui
sistem de roboti fotbalisti. Pentru aceasta mai intal se preia de la o camera web 0 imagine a
mirei de etalonare pe baza careia se face calibrarea. Acest proces are rolul de a transforma
coordonatele din spatiul real (x,y), n coordonatele (p,q) ale imaginii. In urma operatiilor de
transformare a coordonatelor rezulta sase parametri care vor fi utilizati mai tarziu.

Fara a modifica pozitia camerei, in locul mirei de etalonare improvizam un teren de
fotbal pe care se asezam doi roboti Tmpartiti pe echipe diferite si 0 minge. Robotii sunt
recunoscuti cu gjutorul a doua pete de culoare asezate in diagonala robotului ( rosu si roz in
cadrul unui robot si albastru si bleu in cadrul celuilalt robot ), in rest robotul fiind negru. Culorile
rosu si albastru sunt culorile echipei, iar roz si bleu sunt culorile jucatorilor. Tn functie de aceste
culori trebuiesc recunoscuti robotii si determinate pozitiile si orientarile lor. Pozitia robotilor o
aflam calculand mijlocul distantei dintre cele doua centre ae patratelor negre. Pentru petele de
culoare stabilim ca regula, ca pata de culoare a echipei sa fie in partea dreapta-spate, iar pata de
culoare specifica jucatorului sa fie in partea stanga-fata. Cu aceste informatii putem determina
unghiul la care se afla robotul, folosindu-ne de dreapta ce uneste centrele celor doua pete de
culoare cu sensul de la echipa lajucator.

Tnsi pentru aflarea acestor informatii despre roboti, trebuiesc mai ntéi efectuate operatii
de pregatire a imaginii, operatii precum: binarizare, erodare, dilatare, etichetare, calcul arii,
segmentare dupa culoare.

Dupa toate aceste operatii obtinem pozitia si orientarea robotului, Tnsa in coordonatele
imaginii. Asadar folosim cei sase parametri obtinuti Tn urma calibrarii pentru a transforma
coordonatele imaginii in coordonatele spatiului fizic.



