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DESCRIPCION
Procedimiento y dispositivo para capturar datos maestros de un objeto
La invencion se refiere a un procedimiento y a un dispositivo para la adquisicion de datos maestros de un objeto.

Los datos maestros de un objeto incluyen principalmente el volumen y el peso. Para adquirir estos datos, segun el
estado de la técnica, se colocan objetos sobre una bascula y se miden con un sistema de deteccién de volumen. Para
adquirir datos maestros correctos, el objeto tenia que estar hasta la fecha libre y sin objetos extrafios en el entorno
sobre una béascula, en la que luego también se media autométicamente con el sistema 6ptico de adquisicion del
volumen. Si en el campo de visién de la cAmara hay objetos extrafios, como las manos y los brazos del personal que
coloca los objetos sobre la béscula, el sistema de adquisicion del volumen ya no puede detectar el objeto
correctamente. Esto también se aplica al proceso de pesaje, en el que no puede tocar el objeto sobre la bascula para
garantizar que el peso no se falsee.

Equipos y procedimientos para determinar las dimensiones de un objeto utilizando una imagen a distancia se describen
en la solicitud de patente EP 2 722 656 A1, publicada el 23 de abril de 2014. El sistema de anélisis de objetos es capaz
de seguir los movimientos de las manos del usuario y calcular las dimensiones del objeto en funcién de la posicion de
las manos.

Un sistema de adquisiciéon de datos maestros de este tipo de la empresa Metrilus GmbH se conoce como S110/120.
Este sistema comprende una bascula para adquirir el peso y una cdmara 3D para determinar el volumen, ademas de
un lector de cédigos. La cdmara 3D reconoce el objeto en la bascula e inicia la adquisicién de datos maestros cuando
el objeto se identifica con el lector de cddigos y el sistema de adquisiciéon del volumen no detecta objetos extrafios.
Para poder medir un objeto, este ha de poder dejarse libre dentro de un érea definida. “Dejarse libre” en este caso
significa que no puede haber contacto con otros objetos. Por lo tanto, durante la medicién generalmente es necesario
dejar el area de medicién completamente libre de objetos extrafios. Objetos extrafios incluyen, por ejemplo, manos y
otros objetos que penetran desde el exterior en el area de medicién sin tocar el objeto.

La desventaja de esto es un mayor esfuerzo durante la mediciéon y, con ello, una desventaja en la velocidad o
mediciones incorrectas que se producen debido a la medicion de objetos extrafios.

Por lo tanto, un objetivo de la invencidn es proporcionar un procedimiento mejorado y un nuevo dispositivo para
capturar datos maestros de un objeto, con los que sea posible en particular una captura mas rapida y segura de los
datos maestros.

Este objetivo se consigue mediante un procedimiento con las caracteristicas de la reivindicacién 1 y un dispositivo con
las caracteristicas de la reivindicacion 4.

El procedimiento segun la invencidén para adquirir datos maestros de un objeto comprende las siguientes etapas:

- Colocar el objeto sobre una bascula,

- determinar un instante de inicio para la captura de los datos maestros mediante:

- captura de una imagen del objeto que contiene valores de profundidad con una camara,

- determinar regiones continuas en la imagen, que forman entonces primeros objetos temporales,

- clasificar los primeros objetos temporales en una clase vélida y una no valida, en donde todos los primeros
objetos temporales que se sitlan dentro de la imagen sin tocar el borde de la imagen se clasifican en la clase valida y

los primeros objetos temporales que tocan el borde, en la clase no vélida,

- analizar los primeros objetos temporales en la clase no valida, evaluando los valores de profundidad y
formando nuevas subregiones con valores de profundidad mas alld de un umbral de valor de profundidad,

- examinar las subregiones en busca de &reas continuas, en donde estas areas continuas forman segundos
objetos temporales,

- mover los segundos objetos temporales a la clase valida si no tocan el borde de la imagen,

- hallar superposiciones de los objetos temporales en la clase valida con los objetos temporales que
permanecen en la clase no valida, en donde la superposicién ha de exceder un umbral de superposicion,
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- en caso de superposicién, mover los objetos temporales en cuestién de la clase valida a la clase no valida,
- definir los objetos temporales en la clase valida como objeto para medir,

- si no hay ningun objeto en la clase valida, emitir una sefial de error; de lo contrario

- iniciar la adquisicién del volumen del objeto después del instante de inicio determinado de esta manera,

- capturar los datos maestros,

- almacenar los datos maestros capturados,

- emitir de los datos maestros.

Al clasificar los objetos extrafios en objetos extrafios permitidos y no permitidos, ahora es posible adquirir datos
también cuando hay objetos extrafios, es decir, objetos extrafios permitidos, en el campo de visién de la cdmara. Esto
aumenta el rendimiento porque la adquisicién de datos puede comenzar tan pronto como las manos sueltan el objeto

colocado en la bascula pero todavia estédn en el campo de visién de la camara.

Al clasificar los objetos extrafios también es posible una adquisicién de datos mas segura. Esto también mejora el
analisis de posibles errores.

Una configuraciéon ventajosa del procedimiento segun la invencién consiste en capturar y evaluar histogramas de
valores de profundidad durante el analisis de los primeros objetos temporales para evaluar los valores de profundidad
y formar nuevas subregiones con valores de profundidad mas alld de un umbral de valor de profundidad. Esto facilita
la clasificacién de objetos extrafios en objetos extrafios permitidos y no permitidos.

Dado que en una camara 3D suele suceder que en determinadas regiones de la imagen faltan valores de profundidad
y en caso de presencia de tales regiones no puede realizarse una evaluacién significativa, en un perfeccionamiento
de la invencién, la busqueda de superposiciones también comprende la busqueda de superposiciones de los objetos
temporales en la clase valida con las regiones a las que les faltan valores de profundidad. En caso de constatar una
superposicion, el objeto temporal en cuestién se mueve de la clase valida a la clase no valida.

En un perfeccionamiento de la invencién, resulta sensato emitir una sefial de error si al final de la evaluacién no hay
ningln objeto en la clase valida, lo que significa que no es posible una adquisiciéon de datos maestros.

El objetivo se consigue también mediante un dispositivo segun la invencion para la adquisiciéon de datos maestros de
un objeto, que presenta las siguientes caracteristicas:

- Una béscula,
- una camara para capturar una imagen del objeto,

- una unidad de evaluacién con una unidad de determinacién del volumen para determinar el volumen
del objeto,

- una unidad de inicio, que determina automaticamente un instante de inicio para la captura de los datos
maestros relacionados con el volumen del objeto cuando el objeto esta colocado sobre la bascula,

- una memoria para almacenar los datos maestros capturados,

- una unidad de salida para emitir los datos maestros,

en donde

- la unidad de inicio esta disefiada para determinar el instante de inicio a partir de la imagen capturada de la
camara y la unidad de inicio presenta una unidad de evaluacién de imagenes para este propésito, y la unidad de
evaluacién de imagenes esté disefiada para realizar una clasificacion de objetos con la que, ademés del objeto,

también se identifican objetos extrafios como objetos extrafios permitidos o no permitidos.

En un primer perfeccionamiento, la unidad de inicio esta disefiada para emitir el instante de inicio lo antes posible y
cuando todavia hay un objeto extrafio permitido en el area de imagen. Esto permite aumentar alin mas el rendimiento.
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Para una clasificacién sencilla, la camara genera valores de profundidad, es decir, se captura una imagen en 3D,
porque entonces la unidad de evaluacién de imagenes puede tener en cuenta los valores de profundidad al clasificar
el objeto, lo que facilita la clasificacién.

En un perfeccionamiento de la invencién, la unidad de evaluacién esta disefiada de manera sensata para emitir un
mensaje, es decir, una sefial de error, si no se ha podido determinar un instante de inicio dentro de un tiempo de
espera. De esta manera, el usuario del sistema puede ver rapidamente que no se han adquirido los datos maestros.

A continuacién, la invencidn se explica detalladamente mediante un ejemplo de realizacién con referencia al conjunto
de dibujos. En el conjunto de dibujos, muestran:

La Fig. 1 una representacién esquematica del dispositivo segln la invencion;

las Fig. 2 a 6 vistas superiores esqueméticas del campo de visién de la camara, cada una con un objeto extrafio en
una posicion diferente;

la Fig. 7 una vista superior esquemética del campo de visién de la camara con defectos de imagen,;
la Fig. 8 un diagrama de flujo del procedimiento segln la invencién.

El dispositivo 10 segun la invencion sirve para la adquisicion de datos maestros de un objeto 12. Ademas de los
elementos 13 constructivos mecénicos, el dispositivo 10 presenta una bascula 14, una camara 16 para capturar una
imagen del objeto 12 y una unidad 18 de evaluacién. La unidad 18 de evaluacién presenta una unidad 20 de
determinacién del volumen para determinar el volumen del objeto 12. El peso del objeto 12 se adquiere con la bascula
14 y el volumen se adquiere con la unidad 20 de determinacién del volumen. Los datos asi determinados se pueden
emitir en Gltima instancia a través de una unidad 22 de salida como datos maestros o al menos como parte de los
datos maestros en una salida 24. Esta prevista una memoria 28 para almacenar o almacenar temporalmente los datos
maestros adquiridos.

La unidad 18 de evaluacién comprende ademas una unidad 26 de inicio, que determina automaticamente un instante
de inicio para capturar y determinar los datos maestros relacionados con el volumen del objeto cuando el objeto 12
esta colocado en el campo 32 de visién de la camara 16. Para ello, la unidad 26 de inicio esta disefiada para determinar
el instante de inicio a partir de la imagen capturada de la cdmara 16 y presenta una unidad 30 de evaluacién de
imagenes, en donde la unidad 30 de evaluacién de imagenes esta disefiada para realizar una clasificacién de objetos
con la que, ademéas del objeto 12, también se clasifican objetos 50 extrafios como permitidos o no permitidos.

La unidad 26 de inicio esta disefiada para emitir el instante de inicio lo antes posible y puede emitirlo cuando un objeto
50 extrafio clasificado como permitido todavia se encuentra en el area 32 de imagen de la camara 16.

La camara 16 esta disefiada como cadmara 3D que, ademés de una imagen 2D con un borde 33 de imagen, también
determina valores de profundidad para cada pixel y captura asi en conjunto una imagen 3D.

En la Fig. 8 se muestra un diagrama de flujo de una forma de realizacién de al menos una parte del procedimiento 100
segln la invencion y se explicara a continuacién también con referencia a las Fig. 3 a 7. Las Fig. 3 a 7 muestran en
cada caso una vista en planta de la bascula 14 y de un objeto 12 colocado sobre ella desde la perspectiva de la camara
16. En las figuras, el borde 33 del campo 32 de visién también se muestra como una linea discontinua, que es el borde
33 de la imagen en la imagen 2D.

El procedimiento 100 se ejecuta en gran medida en la unidad 26 de inicio, con el objetivo de iniciar la adquisicién del
volumen del objeto 12 y, con ello, la adquisiciéon de datos maestros mediante una sefial de inicio en un instante
de inicio.

En una primera etapa 110, el objeto se coloca sobre la bascula 14.

Luego se determina un instante de inicio, en el que se puede dar la sefial de inicio para comenzar a capturar los datos
maestros. El instante de inicio se determina mediante las siguientes etapas.

En una etapa 120, se captura con la camara 16 una imagen del objeto 12 que presenta valores de profundidad.

En una etapa 130, a partir de la imagen se determinan regiones continuas en la imagen con ayuda de los valores de
profundidad. Las regiones en el sentido de esta patente pueden ser pixeles individuales o grupos de pixeles de la
imagen. Estas regiones continuas forman primeros objetos temporales. En la Fig. 3, por ejemplo, una regién continua
de este tipo seria el objeto 12. En la Fig. 6, una regidn continua seria la mano con brazo que penetran en el campo 32
de vision, es decir, el objeto 50 extrafio junto con el objeto 12 parcialmente oculto por la mano. Toda la evaluacion de
imagenes tiene lugar en la unidad 30 de evaluacién de imagenes.
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En una siguiente etapa 140 tiene lugar una clasificaciéon de los primeros objetos temporales en una clase valida y una
clase no vélida, en donde todos los primeros objetos temporales que se sitian dentro de la imagen sin tocar el borde
33 de la imagen se clasifican en la clase valida y los primeros objetos temporales que tocan el borde, en la clase
no valida.

De esta manera, por ejemplo,
- en una situacion segun la Fig. 3, el objeto 12 se clasifica en la clase valida;

- en una situacién segun la Fig. 4, el objeto 12 se clasifica en la clase vélida y los objetos 50 extrafios en la
clase no valida;

- en una situacién segun las Fig. 5 y 6, hay en cada caso solo un primer objeto temporal, ya que el objeto 50
extrafio toca al menos el objeto 12 por medir y ambos forman entonces el primer objeto temporal. Este primer objeto
temporal se clasifica en la clase no valida.

En la Fig. 7 se muestra una situacion, en la que no esté presente ningun objeto 50 extrafio, pero hay un area 52 en el
area 32 de visién, en la que no hay valores de profundidad. Esta situacién de error particular se tendra en cuenta
mas adelante.

En una etapa 150, se analizan los primeros objetos temporales que se clasificaron en la clase no valida. A este
respecto, se evallan los valores de profundidad y se comprueba si se sitian mas alld de un umbral de valor de
profundidad. Sieste es el caso, entonces las regiones forman una nueva subregidn. A este respecto, para la evaluacion
de los valores de profundidad y para la formacién de nuevas subregiones con valores de profundidad mas allad de un
umbral de valor de profundidad, preferiblemente, se capturan histogramas de valores de profundidad y se evaltan en
la unidad 18 de evaluacion.

En una siguiente etapa, se examinan las subregiones para ver si son continuas y las areas continuas forman entonces
segundos objetos temporales. Por regla general, los picos en el histograma de valores de profundidad se corresponden
con los segundos objetos temporales. De este modo y con los histogramas de valores de profundidad se obtiene como
resultado una separacidn del objeto 12 y el objeto 50 extrafio en dos segundos objetos temporales en las situaciones
segln las Fig. 5y 6.

En una siguiente etapa 170 se comprueba si estos segundos objetos temporales tocan el borde 33 de la imagen. Si
un segundo objeto temporal no toca el borde 33 de la imagen, entonces este segundo objeto temporal se mueve de
la clase no valida a la clase vélida. Este seria, por ejemplo, el objeto 12 de la Fig. 5.

Hasta ahora, en el procedimiento segun la invencioén se han hallado objetos temporales que se clasifican en la clase
vélida 180 o en la clase no vélida 190.

En una siguiente etapa 200, se comprueba si existen superposiciones entre los objetos temporales de la clase vélida
y los objetos temporales que permanecen en la clase no valida. En este caso, una superposicién tiene sentido si la
superficie solapada es suficientemente grande, es decir, si se supera un umbral de superposicion. La Fig. 6 muestra
una superposicién de este tipo en la que la mano solapa una superficie suficientemente grande del objeto 12.

Si hay una superposicién, los objetos temporales en cuestiéon que previamente estaban en la clase vélida (nUmero de
referencia 180) se mueven de la clase vélida a la clase no valida (nUmero de referencia 210). En la situacién mostrada
en la Fig. 6, el objeto 12 se mueve a la clase no valida.

Si no hay solapamiento, como es el caso del objeto 12 en las situaciones segun las Fig. 4 y 5, el objeto 12 permanece
en la clase vélida.

Dado que en una camara 3D suele suceder que en determinadas regiones de la imagen faltan valores de profundidad,
por ejemplo, debido a pixeles defectuosos o errores de evaluacién y, en caso de presencia de tales regiones 52 sin
valores de profundidad, no puede realizarse una evaluacion significativa, la busqueda de superposiciones también
comprende preferiblemente la busqueda de superposiciones de los objetos temporales en la clase valida con las
regiones 52 a las que les faltan valores de profundidad. En caso de constatar una superposicién suficientemente
grande, el objeto temporal en cuestiéon se mueve de la clase vélida a la clase no valida. Esta situacién se muestra en
la Fig. 7.

Tras estas etapas, en una etapa 220 se definen como objeto que se ha de medir los objetos temporales que quedan
en la clase vélida.

Asi se halla el instante de inicio y se da una sefial de inicio y, a continuacién, en una etapa 230, se inicia la adquisicién
del volumen del objeto 12 (instante de inicio).
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Los datos de volumen se calculan a partir de las imagenes 3D de la camara 16 en la unidad 20 de determinacién del
volumen y forman parte de los datos maestros que se recopilan en una memoria 28 y luego se emiten a través de la
unidad 22 de salida y la salida 24.

Resulta sensato emitir una sefial de error, si al determinar el instante de inicio no queda ningun objeto 12 en la clase
valida, lo que significa que no es posible una adquisicion de datos maestros. Entonces tampoco se emite ninguna
sefial de inicio.
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REIVINDICACIONES
Procedimiento para la adquisiciéon de datos maestros de un objeto (12) con las etapas de:

-Colocar el objeto sobre una béscula (14),

-determinar un instante de inicio para la captura de los datos maestros mediante:

-captura de una imagen del objeto (12) que contiene valores de profundidad con una camara (16),
-determinar regiones continuas en la imagen, que forman entonces primeros objetos temporales,
-clasificar los primeros objetos temporales en una clase vélida y una no valida, en donde todos los
primeros objetos temporales que se sitian dentro de la imagen sin tocar del borde (33) de la imagen
se clasifican en la clase vélida y los primeros objetos temporales que tocan el borde, en la clase no
valida,

-analizar los primeros objetos temporales en la clase no vélida evaluando los valores de profundidad
y formando nuevas subregiones con valores de profundidad més alld de un umbral de valor de
profundidad,

-examinar las subregiones en busca de areas continuas, en donde estas areas continuas forman
segundos objetos temporales,

-mover los segundos objetos temporales a la clase valida si no tocan el borde (33) de la imagen,
-hallar superposiciones de los objetos temporales en la clase valida con los objetos temporales que
permanecen en la clase no valida, en donde la superposicion ha de exceder un umbral de
superposicion,

-en caso de superposicidn, mover los objetos temporales en cuestién de la clase vélida a la clase
no valida,

-definir los objetos temporales en la clase valida como objeto que se ha de medir,

-si no hay ningun objeto en la clase vélida, emitir una sefial de error; de lo contrario

-tras el instante de inicio asi determinado, iniciar la adquisicién del volumen del objeto (12),
-capturar los datos maestros,

-almacenar los datos maestros capturados,

-emitir los datos maestros.

Procedimiento segln la reivindicacién 1, caracterizado por que para la evaluacién de los valores de
profundidad y la formacién de nuevas subregiones con valores de profundidad mas alla de un umbral de valor
de profundidad, se capturan y evallan histogramas de valores de profundidad.

Procedimiento segln una de las reivindicaciones anteriores 1 o 2, caracterizado por que en caso de
presencia de regiones a las que les faltan valores de profundidad, la busqueda de superposiciones también
comprende la blsqueda de superposiciones de los objetos temporales en la clase vélida con las regiones a
las que les faltan valores de profundidad y, en caso de superposicién, el objeto temporal en cuestién se mueve
de la clase valida a la clase no vélida.

Dispositivo para adquirir datos maestros de un objeto (12) para llevar a cabo un procedimiento segliin una de
las reivindicaciones 1 a 3, que presenta

-una bascula (14),

-una camara (16) para capturar una imagen del objeto (12),

-una unidad (18) de evaluacién con una unidad (20) de determinacién del volumen para determinar
el volumen del objeto (12),

-una unidad (26) de inicio, que determina automaticamente un instante de inicio para la captura de
los datos maestros relacionados con el volumen del objeto, cuando el objeto (12) esta colocado
sobre la bascula (14),

-una memoria (28) para almacenar los datos maestros capturados,

-una unidad (22) de salida para emitir los datos maestros,

caracterizado

-por que la unidad (26) de inicio esta disefiada para determinar el instante de inicio a partir de la
imagen capturada de la cdmara (16) y la unidad (26) de inicio presenta una unidad (30) de evaluacién
de imagenes para este propésito, y la unidad (30) de evaluacién de imagenes esta disefiada para
realizar una clasificaciéon de objetos con la que, ademés del objeto (12), también se clasifican objetos
(50) extrafios como objetos (50) extrafios permitidos o no permitidos.

Dispositivo segln la reivindicacion 4, caracterizado por que la unidad de inicio esta disefiada para emitir el
instante de inicio lo antes posible y cuando todavia hay un objeto extrafio permitido en el area de la imagen.

Dispositivo seglin una de las reivindicaciones anteriores 4 o 5, caracterizado por que la camara esta
disefiada para generar una imagen con valores de profundidad.
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Dispositivo segun la reivindicaciéon 6, caracterizado por que la unidad de evaluaciéon de imagenes esta
disefiada para realizar la clasificacién de objetos teniendo en cuenta los valores de profundidad.

Dispositivo segln una de las reivindicaciones anteriores 4 a 7, caracterizado por que la unidad de evaluacién
esta disefiada para emitir un mensaje, si dentro de un tiempo de espera no se puede determinar ningun

instante de inicio.
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