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DESCRIPCION
Regla de calibracién, método y aparato de calibracion y método y aparato de deteccién
Campo técnico

La presente solicitud se refiere al campo de las tecnologias de baterias y, en particular, a una escala de calibracién, a
un método y a un aparato de calibracién, a un método y a un aparato de empalme de imagenes, a un método y a un
aparato de deteccion de rollos de pelicula, a un aparato de control y a un medio de almacenamiento legible por
ordenador.

El documento US2022/084246A1 se refiere a un método de calibracion de camaras que incluye: obtener una imagen
de calibracién adquirida por una camara sobre un objeto de calibracién, donde el objeto de calibracién incluye al menos
dos unidades basicas, y cada unidad basica tiene un patrén diferente; extraer puntos de caracteristicas de las unidades
basicas de la imagen de calibracion y obtener coordenadas de pixeles de los puntos de caracteristica; obtener
coordenadas mundiales de los puntos de caracteristica; y realizar la calibracién de una camara segun las coordenadas
de pixeles y las coordenadas mundiales de los puntos de caracteristica.

El documento CN114862966A se refiere a una banda de calibracién répida y un sistema de calibracién rapida de
camara digital de barrido multilineal basado en cédigo unidimensional, la banda de calibracién se compone de una
pluralidad de matrices lineales de banda de calibracién con la misma longitud, y cada matriz lineal de banda de
calibracion comprende un segmento de cédigo unidimensional con la misma longitud y un segmento triangulo
equilatero. La seccion de triangulo equilatero comprende triangulos equilateros hacia delante y triangulos equilateros
hacia atras que tienen la misma longitud lateral y se disponen de manera alternada; el sistema de calibracién
comprende una fuente de luz, una camara digital de barrido lineal, un soporte de camara digital de barrido lineal, bases
de camara digital de barrido lineal, una cinta de calibracién y un médulo de calibracion, las multiples bases de camara
digital de barrido lineal se disponen en un haz transversal del soporte de camara digital de barrido lineal a intervalos
iguales, los extremos superiores de las bases de camara digital de barrido lineal estan conectados con el soporte de
camara digital de barrido lineal, los extremos inferiores de las bases de camara digital de barrido lineal estan
conectados con las camaras digitales de barrido lineal y las camaras digitales de barrido lineal se mueven en la
direccion X, la direccion Y y la direccion Z. Cada camara de matriz lineal se conecta a un médulo de calibracion a
través de un circuito; la cinta de calibracidn esta verticalmente por debajo de la ménsula de la camara de matriz lineal
y esta conectada de manera desmontable a un objeto medido.

El documento CN216898747U se refiere a un dispositivo de mediciéon de la dimensién de objeto en linea que
comprende un soporte que comprende un primer haz transversal dispuesto por encima de una linea de produccién y
un segundo haz transversal dispuesto por debajo de la linea de produccion; la pluralidad de camaras se disponen en
el primer haz transversal en un modo de matriz, la calibracién unificada se lleva a cabo usando una regla estandar, y
la pluralidad de camaras de la matriz forman un area de disparo usada para disparar el tamafio de un objeto objetivo
en la linea de produccioén; la fuente de luz de proyeccion se dispone en el segundo haz transversal, se usa para irradiar
el objeto objetivo y se dispone de manera correspondiente al area de disparo; y el médulo de control esta conectado
eléctricamente a la pluralidad de camaras y a la fuente de luz de proyeccion.

Antecedentes

Una placa de electrodos, como base de una bateria de traccién, determina directamente el rendimiento electroquimico
y la seguridad de la bateria. Una placa de electrodos de bateria incluye un colector de corriente metalico y un
revestimiento aplicado de manera uniforme sobre el colector de corriente metalico. Por lo tanto, el proceso de
revestimiento es una etapa indispensable y critica de los procesos de fabricacién de baterias, y la calidad del proceso
de revestimiento afecta significativamente a la calidad de la bateria. Por lo tanto, para garantizar la calidad de
produccién de una bateria, es particularmente importante la deteccién y el analisis de una placa de electrodos de una
bateria de litio después del proceso de revestimiento.

Durante la fabricacién de baterias, el nimero de placas de electrodos obtenidas después de cada proceso de
revestimiento y corte puede aumentarse a través de un revestimiento de amplio alcance, mejorando de este modo la
eficiencia de produccién y reduciendo los costes de fabricacién. Sin embargo, el tamafio del revestimiento de gran
alcance es grande. Esto también impone un mayor requisito a la capacidad de procesamiento de un dispositivo de
soporte. Por ejemplo, cuando se usa una tecnologia de procesamiento de imagenes para analizar y detectar un rollo
de pelicula de revestimiento, un campo de visién de una Unica camara no puede cubrir todo un rango de anchura de
un revestimiento. Cuando se usa una pluralidad de camaras para fotografiar, es necesario empalmar y calibrar una
pluralidad de imagenes capturadas. Un algoritmo convencional de empalme y calibracién es complejo y requiere una
gran cantidad de calculo. Esto aumenta enormemente la presién sobre el tiempo y dificulta el cumplimiento de un
requisito de tiempo de deteccién.

Compendio de la invencion
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La presente solicitud tiene por objeto resolver al menos uno de los problemas técnicos en algunos casos. Con este fin,
un objetivo de la presente solicitud es simplificar un método para empalmar y calibrar una pluralidad de imagenes de
revestimiento, y mejorar la eficiencia del analisis y deteccién de revestimiento.

Una realizacién de un primer aspecto de la presente solicitud proporciona un método de calibraciéon de camaras tal
como se establece en la reivindicacion 1.

En la solucion técnica de esta realizacion de la presente solicitud, el patrén de calibracién de la escala de calibracion
se disefia de tal manera que las trayectorias de barrido de una pluralidad de camaras se puedan mantener
aproximadamente en una linea recta después de la calibraciéon. De esta manera, una camara calibrada no necesita
corregir cada imagen cuando posteriormente empalme las imagenes capturadas, y se puede eliminar un proceso de
generacion de una pluralidad de matrices de imagenes para corregir una pluralidad de imagenes. El método de
procesamiento de imagenes es sencillo y consume menos tiempo, mejorando de este modo la eficiencia del
procesamiento de imagenes.

En algunas realizaciones, la primera direccion es perpendicular a la segunda direccion.

Seguln esta realizacion, se establece que la primera direccion y la segunda direccién sean perpendiculares, de modo
que se simplifique la disposicién de patron para los primeros bloques de calibracién. Esto ayuda a simplificar la
calibracién y el calculo posteriores, y mejora la precision de un resultado de deteccion.

En algunas realizaciones, cada uno de los al menos dos subconjuntos de patrones de calibracién incluye un primer
grupo de patrones, un segundo grupo de patrones y un tercer grupo de patrones que estan escalonados a lo largo de
la segunda direccién, donde el primer grupo de patrones incluye al menos dos primeros bloques de calibracién con
proyecciones a lo largo de la primera direccidon completamente solapadas, el segundo grupo de patrones incluye al
menos un primer bloque de calibracién, el primer bloque de calibracién en el segundo grupo de patrones se desplaza
en una direccién hacia delante de la segunda direccién con respecto a los primeros bloques de calibracién del primer
grupo de patrones, el tercer grupo de patrones incluye al menos un primer bloque de calibracién, y el primer bloque
de calibracién en el tercer grupo de patrones se desplaza en una direccion inversa de la segunda direccién con
respecto a los primeros bloques de calibracion en el primer grupo de patrones.

Segln esta realizacién, el patrén de calibracion con un disefio de patrén especifico de este tipo puede reducir la
cantidad de calculo en una etapa de calibracién de trayectoria de la camara y mejorar la eficiencia de calibracion.

En algunas realizaciones, para cada uno de al menos un subconjunto de patrones de calibracién, una distancia de
separacién entre dos primeros bloques de calibracién adyacentes cualesquiera, a lo largo de la primera direccion, es
igual a un valor preestablecido.

Seguln esta realizacion, se establece una distancia de separacién entre los primeros bloques de calibracion adyacentes
a lo largo de la primera direccion en el valor preestablecido, de modo que los primeros bloques de calibracién en una
imagen calibrada obtenida posteriormente se puedan distribuir de manera mas uniforme. Esto reduce un error posterior
de célculo de coordenadas y resoluciones, y mejora la precision de deteccién.

En algunas realizaciones, la escala de calibracion incluye ademas un segundo bloque de calibracién usado para la
ubicacién del empalme, donde el segundo bloque de calibracién esta ubicado en un area de unién entre dos
subconjuntos de patrones de calibracion adyacentes a lo largo de la primera direccion.

Segun esta realizacion, el segundo bloque de calibracion esta dispuesto en el area de union entre los dos subconjuntos
de patrones de calibracion adyacentes de tal manera que el segundo bloque de calibracién pueda ser barrido por
ambas camaras correspondientes. Esto facilita el ajuste de los campos de vision de captura de las camaras. De esta
manera, las coordenadas empalmadas se pueden ubicar de manera mas coémoda y precisa durante el empalme
basandose en la informacién de coordenadas de un mismo objeto en diferentes imagenes. Esto hace que un método
de empalme de imagenes sea simple y eficiente, y mejora la eficiencia y precision del empalme de imagenes.

En algunas realizaciones, el cuerpo de escala es transparente, la forma del primer bloque de calibracién es una forma
rectangular, una forma cuadrada o una forma circular, la forma del segundo bloque de calibracién es una forma
rectangular, una forma cuadrada o una forma circular, y el primer umbral preestablecido es de 0,5 mm.

Segun esta realizacion, una relacién de ubicacién entre el patrén de calibracién y un objeto objetivo se puede visualizar
claramente a través del cuerpo de escala transparente, facilitando de este modo la comparacion posterior entre
imagenes y el calculo. Una forma mas regular del primer bloque de calibraciéon es mas propicia para el calculo de
coordenadas y resoluciones, y conduce a un resultado de calibracién mas preciso, de modo que se puede reducir un
error entre diferentes imagenes, mejorando de este modo la precisién de un resultado de deteccion. Siel primer umbral
preestablecido es excesivamente grande, aumenta el error de barrido, y se ven afectadas la precisién de la calibracion
y la posterior medicién. Si el primer umbral preestablecido es excesivamente pequefio, aumenta la dificultad de
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calibracién y depuracién de la camara. Cuando un rango minimo de solapamiento es inferior a 0,5 mm, se puede
conseguir un equilibrio entre la precisidn de calibracion y la carga de trabajo de calibracién y ajuste de la camara.

En algunas realizaciones, el cuerpo de escala es un rodillo de prensado de una prensa de rodillos 0 un rodillo de
transmision de un transportador.

En esta realizacion, se usa un rodillo de prensado de una prensa de rodillos o un rodillo de transmisién de un
transportador como cuerpo de escala. Esto puede simplificar la disposicién de la escala de calibracion, y puede
garantizar la consistencia entre una direccion de disposicion del patrén de calibracion en la escala de calibracién y una
direccion de extensién del rodillo de prensado o del rodillo de transmisién, de modo que el resultado de deteccién sea
mas preciso.

Tal y como se ha mencionado anteriormente, la presente solicitud proporciona un método de calibracion de camaras
para el empalme de imagenes como se establece en la reivindicacion 1.

En la solucion técnica de esta realizacién de la presente solicitud, la escala de calibracién se dispone en el area de
correlacién del objeto objetivo, de modo que se pueda planificar adecuadamente un rango de calibracién basandose
en un rango de tamafios del objeto objetivo, y una camara calibrada puede capturar una imagen del objeto objetivo en
una ubicacién, angulo y trayectoria de barrido adecuados. Esto mejora la calidad de la imagen, y también facilita el
posterior empalme de imagenes, mejorando de este modo la eficiencia del procesamiento de imagenes durante el
empalme.

En algunas realizaciones, la escala de calibracion incluye ademas un segundo bloque de calibraciéon que se usa para
la ubicacién del empalme y se ubica entre dos subconjuntos de patrones de calibracién adyacentes a lo largo de una
primera direccién, y las al menos dos camaras estdn en una correspondencia biunivoca con los al menos dos
subconjuntos de patrones de calibracion, donde

para cada una de las al menos dos camaras, se determina una ruta de barrido de la cdmara basandose en un
subconjunto de patrones de calibracién en la escala de calibracién que esta en una correspondencia biunivoca con la
camara, donde una imagen calibrada incluye el segundo bloque de calibracion; y

al menos dos imagenes calibradas se empalman basandose en el segundo bloque de calibracion.

Segun esta realizacion, las camaras se disponen en una correspondencia biunivoca con subconjuntos de patrones de
calibracion, de modo que todo el contenido de imagen del objeto objetivo se pueda obtener mediante un fotografiado
segmentado, para evitar que el fotografiado segmentado provoque pérdida de algun contenido y afecte a la precision
de la deteccién posterior. El segundo bloque de calibracion puede ayudar a ajustar los campos de visién de captura
de las camaras, y hace que un método de empalme de imagenes sea simple y eficiente, mejorando de este modo la
eficiencia del empalme de imagenes.

La determinacién de una ruta de barrido de la camara basandose en al menos un subconjunto de patrones de
calibracion en la escala de calibracion incluye: ajustar una ubicaciéon de la camara para barrer el subconjunto de
patrones de calibracién; ajustar una trayectoria de barrido de la camara de modo que la camara barra secuencialmente
todos los primeros bloques de calibracién en el subconjunto de patrones de calibracién; y determinar, como ruta de
barrido, una trayectoria de barrido obtenida cuando las proyecciones tanto de una trayectoria de barrido de la camara
como de una trayectoria de barrido de una cdmara adyacente a lo largo de la primera direccién caen completamente
dentro de una segunda area de solapamiento.

Segun esta realizacién, una trayectoria de barrido obtenida cuando las proyecciones de trayectorias de diferentes
camaras a lo largo de la primera direccién caen completamente dentro de la segunda area de solapamiento se
determina como ruta de barrido final, de modo que las rutas de barrido de diferentes camaras se unifiquen. Una imagen
obtenida de esta manera tiene una mayor compatibilidad, eliminando de este modo un engorroso y complejo proceso
de correccién de imagenes antes del empalme, y mejorando la eficiencia del procesamiento de imagenes.

En algunas realizaciones, el método de calibracién de camaras incluye, ademas: obtener al menos dos imagenes
calibradas capturadas respectivamente por las al menos dos camaras a lo largo de la ruta de barrido; empalmar las al
menos dos imagenes calibradas para obtener una imagen calibrada completa; y calcular una resolucién de una
subarea en la que se ubica cualquier primer bloque de calibracién en la imagen calibrada completa.

Segun esta realizacién, no es necesario someter a una imagen empalmada a una correccion de imagen separada. La
imagen calibrada completa se divide en una pluralidad de areas basandose en una ubicacién de cada primer bloque
de calibracion, y las resoluciones de diferentes areas se pueden calcular basandose en un tamafio de cada primer
bloque de calibracion, para evitar una gran desviacién del célculo durante la posterior medicién del tamafio debido a
relaciones de formacién de imagenes inconsistentes en diferentes ubicaciones, y garantizar la precisién de un
resultado de medicién.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 3029 225 T3

En algunas realizaciones, el calculo de una resolucién de una subarea en la que se ubica cualquier primer bloque de
calibracién en la imagen calibrada completa incluye: obtener una dimensién real del primer bloque de calibracion en
la escala de calibracion a lo largo de una direccién de la ruta de barrido; obtener coordenadas de calibracién del primer
bloque de calibracion cualquiera en la imagen calibrada completa; y calcular, basandose en la dimensién real y en las
coordenadas de calibracion, la resolucion de la subarea en la que se ubica el primer bloque de calibracién cualquiera
de la imagen calibrada completa.

Segun esta realizacion, la imagen calibrada completa se divide en una pluralidad de areas basandose en una ubicacion
de cada primer bloque de calibracion. Para cada area, se puede calcular una resolucién del area basandose en
coordenadas y una dimensién real de un primer bloque de calibracién en el area, para evitar una gran desviacién del
célculo durante la medicién del tamarfio posterior debido a relaciones de imagen inconsistentes en diferentes
ubicaciones, y garantizar la precision del resultado de la medicién.

Una realizacién de un tercer aspecto de la presente solicitud proporciona un método de empalme de imagenes segun
la reivindicacién 11, que incluye: obtener al menos dos imagenes capturadas respectivamente por al menos dos
camaras calibradas usando uno cualquiera de los métodos de calibracidon de camaras anteriores; y empalmar las al
menos dos imagenes para obtener una imagen empalmada.

En la solucién técnica de esta realizacion de la presente solicitud, antes del empalme de las imagenes capturadas por
camaras calibradas usando el método de calibracién de camaras anterior, no es necesario obtener parametros
intrinsecos y extrinsecos de cada camara o generar una matriz de imagenes para que la camara corrija cada imagen.
Esto reduce en gran medida el tiempo de procesamiento empleado antes del empalme, y evita el impacto de la
distorsién de la imagen en un resultado de calculo posterior, mejorando de este modo la eficiencia del procesamiento
de la imagen a la vez que garantiza la precisién del resultado del calculo.

Una realizacién de un cuarto aspecto de la presente solicitud proporciona un método de deteccién de rollos de pelicula
segun la reivindicacion 12, que incluye:

proporcionar la escala de calibracién segun una cualquiera de las realizaciones anteriores;

disponer la escala de calibracién en un area de correlacion de un rodillo o un rollo de pelicula enrollado alrededor de
un rodillo;

proporcionar al menos dos camaras y calibrar las al menos dos camaras basandose en la escala de calibracién para
obtener una ruta de barrido de las al menos dos camaras y una imagen calibrada completa;

obtener al menos dos subimagenes de diferentes areas del rollo de pelicula usando las al menos dos camaras
calibradas respectivamente, y empalmar las al menos dos subimagenes para obtener una imagen panoramica del rollo
de pelicula; y

calcular un parametro objetivo basandose en la imagen calibrada completa y en la imagen panoramica.

En la solucién técnica de esta realizacion de la presente solicitud, las cdmaras se calibran basandose en la escala de
calibracion dispuesta en el area de correlacion del rodillo o el rollo de pelicula enrollado alrededor del rodillo, de tal
manera que las al menos dos camaras pueden obtener respectivamente subimagenes de alta calidad que sean mas
faciles de empalmar. No es necesario obtener parametros intrinsecos y extrinsecos de cada camara o generar una
matriz de imagenes para que la camara corrija cada imagen. Se puede calcular directamente las coordenadas de
ubicacién y el tamafio del revestimiento basandose en la informacién de coordenadas de ubicacién de un primer bloque
de calibracion dentro y fuera de la imagen. Esto puede evitar el impacto de la distorsion de la imagen en el resultado
del célculo y reducir el tiempo requerido para el empalme y calculo posteriores, y puede cumplir un requisito de tiempo
de un proceso de produccion.

En algunas realizaciones, la primera direccién es paralela a una direccion de extension del rodillo o una direccion de
la anchura del rollo de pelicula.

En esta realizacién, la primera direccion esta dispuesta para que sea paralela a la direccion de extension del rodillo o
a la direccién de la anchura del rollo de pelicula, de modo que un algoritmo para calcular posteriormente una dimension
del rollo de pelicula a lo largo de la direccién de la anchura sea mas simple y un resultado de calculo sea mas preciso.
En algunas realizaciones, proporcionar al menos dos camaras y calibrar las al menos dos camaras basandose en la
escala de calibracion para obtener una ruta de barrido de las al menos dos camaras y una imagen calibrada completa
incluye:

determinar la ruta de barrido de las al menos dos camaras basandose en la escala de calibracion;

obtener al menos dos imagenes calibradas capturadas por las al menos dos camaras a lo largo de la ruta de barrido;
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empalmar las al menos dos imagenes calibradas para obtener una imagen calibrada completa; y

calcular una resolucién de una subarea en la que se ubica cualquier primer blogue de calibracion en la imagen
calibrada completa.

En esta realizacion, las camaras se calibran, de modo que la actitud de operacion de las camaras se puede ajustar
para obtener imagenes que hay que empalmar con una calidad superior, y también se pueden obtener resoluciones
de diferentes areas. Esto controla de manera efectiva el impacto de la distorsion de la imagen en el resultado de
deteccién, y puede mejorar la precisién de la deteccién posterior.

En algunas realizaciones, el parametro objetivo incluye: al menos una de una anchura de revestimiento, una anchura
de hueco de revestimiento, una anchura de borde de revestimiento y una dimension de defecto de revestimiento.

En esta realizacion, se puede mejorar la precision del resultado del calculo y se puede reducir en gran medida la
cantidad de célculo, acortando de este modo el tiempo para calcular un tamafio relacionado del rollo de pelicula y
cumpliendo los requisitos para la precision de deteccién y el tiempo de deteccion.

Breve descripcion de los dibujos

En los dibujos adjuntos, los mismos nimeros de referencia indican las mismas partes o elementos similares a lo largo
de una pluralidad de dibujos, a menos que se especifique lo contrario. Estos dibujos no se han dibujado
necesariamente a escala. Se debe entender que estos dibujos representan solo algunas realizaciones segun la
divulgacioén del presente documento y no se deben considerar como limitaciones al alcance de la presente solicitud.

La Figura 1 es un diagrama esquematico de una escala de calibracién segln algunas realizaciones de la presente
solicitud;

la Figura 2 es un diagrama esquematico de primeros bloques de calibracién escalonados en subconjuntos de patrones
de calibracion de una escala de calibracién segun algunas realizaciones de la presente solicitud;

la Figura 3 es un diagrama esquematico de resultados de barrido de una camara a lo largo de diferentes rutas segun
algunas realizaciones de la presente solicitud;

la Figura 4 es otro diagrama esquematico de primeros bloques de calibracién de una escala de calibracién segun
algunas realizaciones de la presente solicitud;

de la Figura 5 a la Figura 8 son diagramas de flujo de un método de calibraciéon de camaras para el empalme de
imagenes segun algunas realizaciones de la presente solicitud,

la Figura 9 es un diagrama de flujo de un método de empalme de imagenes segin algunas realizaciones de la presente
solicitud;

la Figura 10 y la Figura 11 son un diagrama de flujo de un método de deteccion de rollo de pelicula segin algunas
realizaciones de la presente solicitud,

la Figura 12 es un diagrama esquematico de deteccién un de rollo de pelicula segin algunas realizaciones de la
presente solicitud;

la Figura 13 es un diagrama esquematico de un principio para calibrar dos camaras segun algunas realizaciones de
la presente solicitud,

la Figura 14 es un diagrama esquematico de un proceso de empalme de dos imagenes capturadas por dos camaras
segun algunas realizaciones de la presente solicitud,;

la Figura 15y la Figura 16 son un diagrama esquematico de un principio para calcular resoluciones de diferentes areas
de una imagen calibrada completa segun algunas realizaciones de la presente solicitud,

la Figura 17 es un diagrama esquematico de un principio de céalculo de una anchura de revestimiento de un rollo de
pelicula segun algunas realizaciones de la presente solicitud; y

la Figura 18 es un diagrama de bloques estructurales de un aparato de deteccién de rollo de pelicula segln algunas
realizaciones de la presente solicitud.

Lista de signos de referencia:
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un rollo de pelicula 1, un rodillo 2, un area de revestimiento 3, primeros bloques de calibracién 10y 21, un primer grupo
de patrones 11, un segundo grupo de patrones 12, un tercer grupo de patrones 13, un segundo bloque de calibracién
20, un area de solapamiento de campo de visién 30, una primera camara 31, una segunda camara 32, una escala de
calibracién 100, un primer subconjunto de patrones de calibracién 101, un segundo subconjunto de patrones de
calibracién 102, un patrén de calibracién 110, una primera imagen calibrada 1011, una segunda imagen calibrada
1012, una imagen calibrada completa 1013, una imagen panoramica 1014, anchuras de revestimiento D1 y D3, una
anchura de hueco de revestimiento D2, una anchura de borde de revestimiento D4, una dimensién de defecto D5, una
anchura t de un primer blogue de calibracién, una distancia de separacion d entre los primeros bloques de calibracién
adyacentes, una primera linea de barrido $1, una segunda linea de barrido S2, una primera trayectoria de barrido S11,
una segunda trayectoria de barrido S12, una ruta de barrido SR, un aparato de deteccién de rollo de pelicula 1000, un
aparato de calibracion de camaras 200, un médulo de calibracién 210, un aparato de captura de imagenes 300, un
aparato de empalme de imagenes 400, una unidad de obtencién 410, una unidad de empalme 420 y un médulo de
calculo 500.

Descripcion detallada de las realizaciones

A continuacién, se describiran con detalle las realizaciones de las soluciones técnicas de la presente solicitud con
referencia a los dibujos anexos. Las siguientes realizaciones simplemente pretenden ilustrar con mayor claridad las
soluciones técnicas de la presente solicitud, de modo que simplemente sirvan como ejemplo, pero no pretenden limitar
el alcance de proteccion de la presente solicitud.

A menos que se defina de otra manera, todos los términos técnicos y cientificos usados en el presente documento
tienen los mismos significados que los comunmente entendidos por los expertos en la materia a la que pertenece la
presente solicitud. Los términos y expresiones que se usan en el presente documento tienen simplemente la finalidad
de describir realizaciones especificas, pero no pretenden limitar la presente solicitud. Las expresiones "que
comprende(n)" y "que tiene(n)", asi como cualquier variacién de las mismas en la descripcién y las reivindicaciones
de la presente solicitud, asi como la breve descripcion de los dibujos adjuntos descritos anteriormente, pretenden
cubrir la inclusion no exclusiva.

En la descripcion de las realizaciones de la presente solicitud, los términos técnicos "primero”, "segundo”, etc.,
simplemente se usan para distinguir objetos diferentes y no se debe interpretar que indican o implican una importancia
relativa o que indican implicitamente el nimero, el orden particular o la relacién primaria-secundaria de las
caracteristicas técnicas indicadas. En la descripcién de las realizaciones de la presente solicitud, la expresién "una
pluralidad de" significa dos o0 mas, a menos que se defina explicita y especificamente lo contrario.

El término "realizacién" mencionado en el presente documento significa que los rasgos, estructuras o caracteristicas
especificas descritas junto con la realizacién pueden englobarse en al menos una realizacion de la presente solicitud.
La expresion en diversas ubicaciones en la descripcion no se refiere necesariamente a la misma realizacion, o a una
realizacion independiente o alternativa exclusiva de otra realizacion. Los expertos en la materia entienden explicita o
implicitamente que la realizacién descrita en el presente documento puede combinarse con otra realizacion.

En la descripcion de las realizaciones de la presente solicitud, el término "y/0" simplemente pretende describir la
relacién asociada de objetos asociados, indicando que pueden existir tres relaciones, por ejemplo, A y/o B pueden
incluir: solo A existe, tanto A como B existen y solo B existe. Ademas, el caracter "/" en el presente documento
generalmente indica una relacién "o" entre los objetos asociados.

En la descripcion de las realizaciones de la presente solicitud, la expresién "una pluralidad de" significa dos o mas
(que incluye dos), de manera similar, la expresién "una pluralidad de grupos" significa dos 0 mas grupos (incluyendo
dos grupos), y la expresion "una pluralidad de piezas" significa dos 0 mas piezas (incluyendo dos piezas).

En la descripcion de las realizaciones de la presente solicitud, la relacion de orientacién o ubicacion indicada por los

términos técnicos "central’, "longitudinal”, "transversal", "longitud”, "anchura", "grosor", "superior", "inferior", "frontal”;

"posterior", "izquierdo”, "derecho", "vertical", "horizontal", "arriba”, "abajo", "interno", "externo", "en sentido horario”, "en
sentido antihorario”, "axial”, "radial", "circunferencial", etc., se basan en la relacién de orientacion o ubicacién mostrada
en los dibujos adjuntos y pretenden simplemente facilitar y simplificar la descripcién de las realizaciones de la presente
solicitud, en lugar de indicar o implicar que el aparato o elemento considerado debe tener una orientacion particular o
estar construido y funcionar con una orientacién particular y, por lo tanto, no se debe interpretar que limitan las

realizaciones de la presente solicitud.

En la descripcion de las realizaciones de la presente solicitud, a menos que se especifique y defina explicitamente lo
contrario, los términos técnicos tales como "instalar", "acoplar”, "conectar" y "fijar" se deben entender en un sentido
amplio, por ejemplo, puede haber una conexion fija, una conexién desmontable 0 una conexion integrada; puede haber
una conexidon mecanica 0 una conexion eléctrica; y puede haber una conexién directa o una conexion indirecta a través
de un medio intermedio y puede haber una comunicacién entre el interior de dos elementos o una interaccién entre
los dos elementos. Para aquellos con conocimientos ordinarios en la materia, el significado especifico de los términos

anteriores en las realizaciones de la presente solicitud puede entenderse segun situaciones especificas.
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En la actualidad, desde la perspectiva del desarrollo de la situacion del mercado, las baterias de traccién se usan cada
vez mas. Las baterias de traccién no solo se usan en sistemas de almacenamiento de energia, tal como plantas de
energia hidroeléctrica, plantas de energia térmica, plantas de energia edlica y plantas de energia solar, sino que
también se usan ampliamente en medios de transporte eléctricos, tales como bicicletas eléctricas, motocicletas
eléctricas y vehiculos eléctricos, y en muchos campos, tales como en el del equipamiento militar y el aeroespacial.
Con la continua expansion del campo de aplicacion de las baterias de traccién, la demanda del mercado de las baterias
de traccion también se esta expandiendo.

Una bateria de traccion incluye una celda de bateria. Una placa de electrodos, como componente principal de la celda
de bateria, determina directamente el rendimiento electroquimico y la seguridad de la bateria. Una placa de electrodos
de bateria incluye un colector de corriente metalico y un revestimiento aplicado de manera uniforme sobre el colector
de corriente metalico. Un proceso de revestimiento es un proceso de aplicacién de un revestimiento sobre un rollo de
pelicula de un colector de corriente, y es una etapa indispensable y critica de un proceso de fabricacion de baterias,
y la calidad del proceso de revestimiento afecta significativamente a la calidad de la bateria. Por lo tanto, para
garantizar la calidad de produccion de la bateria, la deteccién y el andlisis del rollo de pelicula después del proceso
de revestimiento es particularmente importante. En la técnica relacionada, se usa una tecnologia de procesamiento
de imagenes para analizar y detectar un rollo de pelicula.

Después del proceso de revestimiento, es necesario cortar el rollo de pelicula del colector de corriente para formar
placas de electrodos con el tamafio especificado. Se puede aumentar el nimero de placas de electrodos obtenidas
después de cada revestimiento y corte a través de un proceso de revestimiento de amplio alcance. Sin embargo,
también hay un problema: durante la captura de imagenes para el rollo de pelicula, un campo de visién de una Unica
camara no puede cubrir un rango de anchura de todo el rollo de pelicula, y se requieren una pluralidad de camaras
para fotografiar. Por lo tanto, es necesario empalmar y calibrar una pluralidad de imagenes capturadas.

El solicitante ha sefialado que, en un método convencional de empalme y calibracién de imagenes, es necesario
obtener parametros intrinsecos y extrinsecos de cada camara y generar una matriz de imagenes para que la camara
corrija cada imagen y elimine la distorsién de una imagen capturada y, a continuacion, todas las imagenes se calibran
con un mismo sistema de coordenadas mundiales y luego se empalman. Este algoritmo es complejo y es necesario
emplear mucho tiempo. Como resultado, la presion sobre el tiempo de produccidon aumenta considerablemente. Sin
embargo, el ritmo de produccién se acelera continuamente y, por lo tanto, este método de empalme y calibracién de
imagenes dificilmente puede cumplir un requisito de produccion.

En vista de lo anterior, para solucionar los problemas relacionados con el empalme y calibracién de una pluralidad de
imagenes durante el analisis y la deteccidn de un revestimiento de amplio alcance, simplificar un método de empalme
y calibracion de imagenes y mejorar la eficiencia del analisis y deteccion de un rollo de pelicula, el solicitante ha
disefiado, a través de una investigacion en profundidad, una escala de calibracién, un método y aparato de calibracién
de camaras, un método y aparato de empalme de imagenes, un método y aparato de deteccion de un rollo de pelicula,
un aparato de control y un medio de almacenamiento legible por ordenador. En las soluciones técnicas de la presente
solicitud, primero, se calibran las cadmaras usando una escala de calibracion, luego se obtienen imagenes de un rollo
de pelicula usando camaras calibradas, a continuacién, se empalman las imagenes y, por ultimo, se calcula un tamafio
de revestimiento basandose en un parametro de una imagen empalmada, para analizar la calidad de revestimiento.
El algoritmo de empalme y calibracion en la presente solicitud es simple y consume menos tiempo porque no hay
necesidad de generar una pluralidad de matrices de imagenes para corregir una pluralidad de imagenes. Esto ayuda
a mejorar la eficiencia del analisis y la deteccién de revestimientos, y cumple con los requisitos de tiempo de
fabricacion.

La celda de bateria divulgada en las realizaciones de la presente solicitud se puede usar en, pero sin limitacién, un
dispositivo que consume energia, tal como un vehiculo, un barco o una aeronave. El dispositivo que consume energia
puede ser, pero sin limitacién, un teléfono movil, una tableta, un ordenador portatil, un juguete eléctrico, una
herramienta eléctrica, un carro de baterias, un vehiculo eléctrico, un barco, una nave espacial, etc. El juguete eléctrico
puede incluir un juguete eléctrico estacionario o movil, tal como una consola de juegos, un vehiculo eléctrico de
juguete, un barco eléctrico de juguete y un avién eléctrico de juguete. La nave espacial puede incluir un avién, un
cohete, un transbordador espacial, una astronave, etc.

La celda de bateria es una unidad basica para constituir una bateria. La celda de bateria incluye una carcasa, un
conjunto de electrodo y un electrolito, y el conjunto de electrodos incluye una placa de electrodo positivo, una placa
de electrodo negativo y un separador. La celda de bateria funciona principalmente basandose en el movimiento de
iones metalicos entre la placa de electrodo positivo y la placa de electrodo negativo. La placa de electrodo positivo
incluye un colector de corriente de electrodo positivo y una capa de material activo de electrodo positivo. La superficie
del colector de corriente del electrodo positivo esta revestida con la capa de material activo de electrodo positivo, el
colector de corriente de electrodo positivo no revestido con la capa de material activo de electrodo positivo sobresale
del colector de corriente de electrodo positivo revestido con la capa de material activo de electrodo positivo, y el
colector de corriente de electrodo positivo no revestido con la capa de material activo de electrodo positivo se usa
como una lengiieta del electrodo positivo. Tomando una bateria de iones-litio como ejemplo, el colector de corriente
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de electrodo positivo puede estar hecho de aluminio, y el material activo de electrodo positivo puede ser 6xidos de
cobalto y litio, fosfato de hierro y litio, litio ternario 0 manganato de litio, etc. La placa de electrodo negativo incluye un
colector de corriente de electrodo negativo y una capa de material activo de electrodo negativo. Una superficie del
colector de corriente de electrodo negativo esta revestida con la capa de material activo de electrodo negativo, el
colector de corriente de electrodo negativo no revestido con la capa de material activo de electrodo negativo sobresale
del colector de corriente de electrodo negativo revestido con la capa de material activo de electrodo negativo, y el
colector de corriente de electrodo negativo no revestido con la capa de material activo de electrodo negativo sirve
como lenglieta negativa. El colector de corriente de electrodo negativo puede estar hecho de cobre, y el material activo
de electrodo negativo puede ser carbono, silicio, etc. Durante la produccién de la celda de bateria, el proceso de
aplicacion de la capa de material activo de electrodo positivo sobre el colector de corriente de electrodo positivo y la
aplicacion de la capa de material activo de electrodo negativo sobre el colector de corriente de electrodo negativo se
denomina proceso de revestimiento, y un rollo colector de corriente que tiene una capa de revestimiento y que se
obtiene a través del proceso de revestimiento se denomina rollo de pelicula.

Con referencia de la Figura 1 a la Figura 3. La Figura 1 es un diagrama esquematico de una escala de calibracion. La
Figura 2 es un diagrama esquematico parcial de una escala de calibracién. La Figura 3 es un diagrama esquematico
de una trayectoria de barrido segun algunas realizaciones de la presente solicitud.

Algunas realizaciones en un primer aspecto de la presente divulgacion proporcionan una escala de calibracion. La
escala de calibracion incluye un cuerpo de escala y un patron de calibracion dispuesto en el cuerpo de la escala. El
patrén de calibracion incluye al menos dos subconjuntos de patrones de calibracion dispuestos a lo largo de una
primera direccion. Los al menos dos subconjuntos de patrones de calibracion incluyen una pluralidad de primeros
bloques de calibracion dispuestos con separaciones a lo largo de la primera direccion y escalonados a lo largo de una
segunda direccién. Para cada subconjunto de patrones de calibracién, las proyecciones de una pluralidad de primeros
bloques de calibracion a lo largo de la primera direccion tienen una primera area de solapamiento, y una longitud de
la primera area de solapamiento a lo largo de la segunda direccion es inferior o igual a un primer umbral preestablecido.
Las proyecciones de al menos dos primeras areas de solapamiento a lo largo de la primera direccion tienen una
segunda area de solapamiento.

A continuacion, se proporciona una descripcion detallada segun la Figura 1 a la Figura 3. Tal y como se muestra en la
Figura 1, la escala de calibracién 100 incluye un patrén de calibracion 110. Se usan como ejemplos, dos subconjuntos
de patrones de calibracién mostrados en la Figura 1. El patrén de calibracién 110 incluye un primer subconjunto de
patrones de calibracién 101 y un segundo subconjunto de patrones de calibraciéon 102 que estan dispuestos a lo largo
de una primera direccién X. El primer subconjunto de patrones de calibracién 101 y el segundo subconjunto de
patrones de calibracién 102 incluyen, cada uno, una pluralidad de primeros bloques de calibracién 10 dispuestos con
separaciones a lo largo de la primera direccién X y escalonados a lo largo de una segunda direccién Y.

Tal y como se muestra en la Figura 2, las proyecciones de una pluralidad de primeros bloques de calibracién 10 en el
primer subconjunto de patrones de calibracién 101 a lo largo de la primera direccién X tienen una primera area de
solapamiento W1, las proyecciones de una pluralidad de primeros bloques de calibracién 10 en el segundo subconjunto
de patrones de calibracion 102 a lo largo de la primera direccién X tienen una primera area de solapamiento W2, una
longitud t1 de la primera area de solapamiento W1 a lo largo de la segunda direccion Y es inferior o igual a un primer
umbral preestablecido, y una longitud t2 de la primera area de solapamiento W2 a lo largo de la segunda direccién Y
también es inferior o igual al primer umbral preestablecido.

Las proyecciones de la primera area de solapamiento W1 y la primera area de solapamiento W2 a lo largo de la
primera direccién X tienen una segunda area de solapamiento P.

Para describir adicionalmente un principio técnico de esta realizacién de la presente solicitud, se hace referencia a la
Figura 3. La descripcidn se proporciona a continuacién con referencia a un principio de captura de una foto por una
camara. A modo de ejemplo, una camara usada para el barrido es una camara de barrido lineal, tal como una camara
de barrido lineal CCD.

Tal y como se muestra en (a) de la Figura 3, todos los primeros bloques de calibraciéon 10 en un subconjunto de
patrones de calibracion de la escala de calibracién se disponen a lo largo de la primera direccion X, y algunos de los
primeros bloques de calibracion 10 se escalonan a lo largo de la segunda direccion Y. Debido a la disposicién
escalonada, una dimensién de solapamiento de las proyecciones de estos primeros bloques de calibracién 10 a lo
largo de la primera direccién X del revestimiento es pequefia, es decir, la longitud de la primera area de solapamiento
a lo largo de la segunda direccion es pequefia. Si una linea de barrido, tal como una primera linea de barrido S1
mostrada en la Figura 3, de una camara se desvia con un angulo especifico con respecto a la primera direccion X, la
linea de barrido podria no ser capaz de barrer algunos de los primeros bloques de calibracién escalonados y, por lo
tanto, no se pueden obtener imagenes continuas de los primeros bloques de calibracién en un campo de visién de
imagenes de la camara. Se usa como ejemplo, la primera linea de barrido S1 representada por una linea discontinua
en (a) de la Figura 3. La linea de barrido no puede barrer algunos de los primeros bloques de calibracién escalonados,
y por lo tanto no se pueden obtener imagenes continuas de los primeros bloques de calibracién en el campo de visién
de imagenes de la camara. En este caso, las imagenes en un campo de visién de barrido se muestran en (c) de la

9



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 3029 225 T3

Figura 3, donde las estructuras negras representan imagenes de los primeros bloques de calibracion, y faltan imagenes
de tres primeros bloques de calibracion escalonados en las imagenes mostradas en (c) de la Figura 3. Se puede
entender que un angulo mas pequefio al que se desvia la linea de barrido de la camara con respecto a la direccién de
la anchura X del revestimiento indica que es mas probable obtener imagenes continuas de los primeros bloques de
calibracién en el campo de vision de barrido. Si la linea de barrido de la camara es consistente con la direccién de la
anchura X del revestimiento, tomando como ejemplo una segunda linea de barrido S2 representada por una linea
continua en (a) de la Figura 3, se puede garantizar que se puedan obtener imagenes continuas de los primeros bloques
de calibracion en el campo de visién de barrido. En este caso, las imagenes en el campo de visién de barrido se
muestran en (b) de la Figura 3, donde las estructuras negras representan imagenes de los primeros bloques de
calibracién, y las imagenes mostradas en (b) de la Figura 3 se presentan como imagenes de una pluralidad de primeros
blogues de calibracion continuos.

En esta realizacion, si la linea de barrido de la camara puede barrer 0 no imagenes continuas de los primeros blogues
de calibracién guarda relacion con una magnitud de escalonamiento entre los primeros bloques de calibracién. Una
parte de solapamiento mas pequefia entre los primeros bloques de calibracién escalonados, es decir, una longitud
mas pequefia de la primera area de solapamiento, indica que es menos probable que la camara barra imagenes
continuas de los primeros bloques de calibracién. En este caso, se impone un requisito mas estricto en el angulo de
la linea de barrido de la camara. En otras palabras, s6lo se pueden obtener imagenes continuas de los primeros
bloques de calibracién en el campo de visién de barrido de la camara cuando un angulo de deflexion de la linea de
barrido de la camara con respecto a la direccién de la anchura X del revestimiento esta dentro de un valor de error
bastante pequefio. De esta manera, se puede ajustar una ruta de barrido de la camara basandose en el estado de las
imagenes en el campo de visién de la camara. Una pluralidad de primeros bloques de calibracién esta limitada a
ubicarse en la ruta de barrido de la camara, de modo que los resultados de barrido de diferentes camaras pueden ser
mas consistentes a lo largo de la primera direccion, para facilitar el empalme, la calibracién y el calculo posteriores.

Debido a que las diferentes camaras estan en diferentes estados cuando se capturan las imagenes, las imagenes
capturadas tienen diferentes grados de distorsion. Como resultado, es necesario emplear una gran cantidad de tiempo
en la correccién durante el empalme de imagenes. Sin embargo, si los estados de captura de fotos de diferentes
camaras se unifican, por ejemplo, rutas de barrido, angulos de captura, rangos de campo de visién y otros aspectos
se ajustan para que sean tan consistentes como sea posible, una diferencia entre los grados de distorsion se puede
aliviar en cierta medida, reduciendo de este modo la carga de correccién de imagenes. Por lo tanto, durante el disefio
de patrones de la escala de calibracion, se debe considerar adicionalmente cémo mantener la consistencia cuando
una pluralidad de camaras realiza el barrido por separado.

Tal y como se describe en esta realizacion, para cada subconjunto de patrones de calibracion, las proyecciones de
una pluralidad de primeros bloques de calibracion a lo largo de la primera direccién tienen una primera area de
solapamiento, y una longitud de la primera area de solapamiento a lo largo de la segunda direccién es inferior o igual
al primer umbral preestablecido. De esta manera, si una camara realiza el barrido de una forma, barriendo
secuencialmente cada primer bloque de calibracién en una linea recta, una ruta de barrido de la camara se limita a un
rango de la primera area de solapamiento con una longitud que es inferior o igual al primer umbral preestablecido. En
este caso, para toda la escala de calibracién, cuando una pluralidad de camaras realizan simultaneamente el barrido,
las proyecciones de las primeras areas de solapamiento de diferentes subconjuntos de patrones de calibracion a lo
largo de la segunda direccioén se limitan a tener una segunda area de solapamiento P, de modo que las rutas de barrido
de las camaras se limitan a estar dentro de la segunda area de solapamiento en la que las primeras areas de
solapamiento de diferentes subconjuntos de patrones de calibracion se solapan a lo largo de la segunda direccion.
Esto limita alin mas una desviacién entre las rutas de barrido de las camaras, y también puede garantizar la
consistencia entre las rutas de barrido de diferentes camaras que barren diferentes subconjuntos de patrones de
calibracion, aliviando de este modo una diferencia de distorsion entre las imagenes capturadas por diferentes camaras,
y proporcionando imagenes de alta calidad como base para un posterior empalme de imagenes conveniente y la
deteccion de imagenes.

Segun algunas realizaciones de la presente solicitud, tal y como se muestra en la Figura 1, la primera direccién X es
perpendicular a la segunda direccion Y.

Se puede entender que la primera direccion X, como alternativa, puede no ser perpendicular a la segunda direccién
Y.

De esta manera, una ruta de barrido para barrer los primeros bloques de calibracion en la escala de calibracion
mediante una camara es una linea recta aproximadamente paralela a la primera direccién X. Esta disposicion simplifica
la disposicién de patrones para los primeros bloques de calibracién, también ayuda a simplificar la calibracion y el
célculo posteriores, y mejora la precisién de un resultado de deteccion.

En algunas realizaciones, tal y como se muestra en la Figura 4, el primer subconjunto de patrones de calibracién 101
y el segundo subconjunto de patrones de calibracion 102 incluyen cada uno un primer grupo de patrones 11, un
segundo grupo de patrones 12 y un tercer grupo de patrones 13 que estan escalonados a lo largo de la segunda
direccién Y, donde el primer grupo de patrones 11 incluye al menos dos primeros blogues de calibraciéon 10 con
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proyecciones a lo largo de la primera direccién completamente solapadas, el segundo grupo de patrones 12 incluye al
menos un primer blogue de calibracién 10, el primer bloque de calibracién en el segundo grupo de patrones 12 se
desplaza en una direccion hacia delante de la segunda direccion Y con respecto a los primeros bloques de calibracién
en el primer grupo de patrones 11, el tercer grupo de patrones 13 incluye al menos un primer blogue de calibracién
10, y el primer blogue de calibracién en el tercer grupo de patrones 13 se desplaza en una direccion inversa de la
segunda direccién Y con respecto a los primeros bloques de calibracion en el primer grupo de patrones.

Cabe sefialar que la direccion hacia delante de la segunda direccion Y incluida en esta realizacién es una direccién
indicada con una flecha de la segunda direccion Y en la Figura 4, es decir, una direccién vertical hacia abajo en la
Figura 4, y la direccion inversa de la segunda direcciéon Y mencionada en esta realizacién es una direccién opuesta a
la direccién indicada por la flecha de la segunda direccién Y en la Figura 4, es decir, una direccion vertical hacia arriba
en la Figura 4. El desplazamiento significa que una ubicacién del primer bloque de calibracién a lo largo de una
direccién especifica se desplaza en una direccién hacia delante o en direccién inversa. Por ejemplo, tal y como se
muestra en la Figura 4, que el primer bloque de calibracién en el segundo grupo de patrones 12 se desplaza en una
direccién hacia delante de la segunda direccién Y con respecto a los primeros bloques de calibracién en el primer
grupo de patrones 11 significa que el primer bloque de calibracion en el segundo grupo de patrones 12 esta en una
ubicacién mas cerca de la direccién hacia delante de la segunda direccién Y con respecto a los primeros bloques de
calibracién en el primer grupo de patrones 11, es decir, esta en una ubicacién inferior. De manera similar, que el primer
bloque de calibracion en el tercer grupo de patrones 13 se desplace en una direccion inversa de la segunda direccién
Y con respecto a los primeros bloques de calibracion en el primer grupo de patrones significa que el primer bloque de
calibracién 10 en el tercer grupo de patrones 13 esta en una ubicacién mas cercana a la direccion inversa de la
segunda direccién Y con respecto a los primeros bloques de calibracién 10 en el primer grupo de patrones 11, es decir,
esté en una ubicacién superior.

Especificamente, se establece que los primeros bloques de calibracion del subconjunto de patrones de calibracion
incluyan el primer grupo de patrones, y el segundo grupo de patrones y el tercer grupo de patrones que se desplazan
respectivamente hacia arriba y hacia abajo basandose en el primer grupo de patrones. De esta manera, cuando las
proyecciones de los primeros bloques de calibracion en el primer grupo de patrones, el segundo grupo de patrones, y
el tercer grupo de patrones a lo largo de la primera direccién X tiene una primera area de solapamiento inferior al
primer umbral preestablecido, se puede garantizar que la primera area de solapamiento sea un area que se extiende
a lo largo de una direccion paralela a la primera direccion X. Esto puede garantizar que una ruta de barrido calibrada
posteriormente sea aproximadamente paralela a la primera direccion X, reduciendo de este modo la cantidad de
célculo en una etapa de calibracién de |a ruta de la camara y mejorando la eficiencia de calibracion.

En algunas realizaciones, los patrones del primer subconjunto de patrones de calibracién 101 son exactamente los
mismos patrones que los patrones del segundo subconjunto de patrones de calibracion 102. De esta manera, las
proyecciones de una primera area de solapamiento del primer subconjunto de patrones de calibracién 101 y una
primera area de solapamiento del segundo subconjunto de patrones de calibracion 102 a lo largo de la primera
direccion se solapan completamente, es decir, una longitud de la segunda area de solapamiento P a lo largo de la
segunda direccién Y es la misma que la de la primera area de solapamiento. Esto puede simplificar ain mas la
disposicién de patrones. Durante la calibracién, las ubicaciones de algunos primeros bloques de calibracién
desplazados hacia arriba o hacia abajo se ajustan principalmente, reduciendo de este modo la dificultad de calibracién
de la camara y reduciendo el tiempo de calibracién.

Segun algunas realizaciones de la presente solicitud, tal y como se muestra en la Figura 1, una distancia de separacién
d entre dos primeros bloques de calibracién 10 adyacentes en el primer subconjunto de patrones de calibracion 101y
el segundo subconjunto de patrones de calibracién 102 a lo largo de la primera direcciéon es igual a un valor
preestablecido.

En esta realizacién, se establece una distancia de separacién entre los primeros bloques de calibracién adyacentes a
lo largo de la primera direccion en el valor preestablecido, de modo que los primeros bloques de calibracién en una
imagen calibrada obtenida posteriormente por la camara a través del barrido se distribuyan uniformemente. Esto
reduce un error posterior de célculo de coordenadas y resoluciones, y mejora la precision de deteccion.

Segun algunas realizaciones de la presente solicitud, tal y como se muestra en la Figura 1, la escala de calibracién
100 incluye ademas un segundo bloque de calibracién 20 usado para la ubicacion del empalme, donde el segundo
bloque de calibracion 20 esta ubicado en un area de unién entre el primer subconjunto de patrones de calibracion 101
y el segundo subconjunto de patrones de calibracién 102 que son adyacentes entre si a lo largo de la primera direccién
X. Se puede entender que como alternativa puede haber mas de un segundo bloque de calibracion 20. Esto se puede
determinar especificamente basandose en el nimero de subconjuntos de patrones de calibracién en la escala de
calibracion 100, o se puede establecer basandose en un rango de barrido de las camaras. Esto no esta limitado en
esta realizacion.

Las camaras realizan un barrido a distancias especificas de la escala de calibraciéon. Por lo tanto, para barrer

completamente la escala de calibracién o un objeto objetivo, es necesario que los rangos de barrido de camaras
adyacentes se solapen hasta cierto punto, y estas ubicaciones de solapamiento son areas de empalme para el
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empalme posterior de una pluralidad de imagenes. En esta realizacion, el segundo bloque de calibracién 20 esta
dispuesto, de tal manera que se pueda proporcionar una ubicacion apropiada del campo de visién para el barrido por
las camaras, para garantizar que todos los primeros bloques de calibracién u objetos objetivo se barren y evitar que
falte un objeto. De esta manera, la ubicacion se puede realizar con mayor precisién durante el empalme basandose
en la informacién de coordenadas de un mismo objeto en diferentes imagenes. Esto hace que un método de empalme
de imagenes sea simple y eficiente, y mejora la eficiencia del empalme de imagenes.

En algunas realizaciones, el cuerpo de escala es transparente, la forma del primer bloque de calibracién 10 es una
forma rectangular, una forma cuadrada o una forma circular, la forma del segundo bloque de calibracién 20 es una
forma rectangular, una forma cuadrada o una forma circular, y el primer umbral preestablecido es de 0,5 mm. Se puede
entender que las formas del primer bloque de calibraciéon 10 y del segundo bloque de calibracién 20 pueden ser como
alternativa otros patrones regulares o patrones irregulares.

Segun algunas realizaciones de la presente solicitud, teniendo en cuenta que las formas del primer bloque de
calibracién y el segundo bloque de calibracién afectan a un algoritmo de coordenadas de interseccion para calcular
posteriormente un primer bloque de calibracién que interseca una ruta de barrido y afectan a la precision, las formas
del primer bloque de calibracion y el segundo blogue de calibracién se establecen para que sean formas regulares.
Esto facilita el calculo posterior de coordenadas y resoluciones, y consigue un resultado de calibracién mas preciso,
de modo que el error entre diferentes imagenes se puede reducir y mejorar la precisién de un resultado de deteccion.

A modo de ejemplo, el primer bloque de calibracién es un rectangulo con un borde paralelo a la primera direccién. En
este caso, la ruta de barrido y el primer bloque de calibracién basicamente se intersecan en angulos rectos. Esto puede
simplificar enormemente el calculo posterior, asi como mejorar ain mas la eficiencia y precisiéon del empalme y
deteccion de imagenes.

En esta realizacion, las longitudes de la primera area de solapamiento y de la segunda area de solapamiento a lo largo
de la segunda direccién afectan directamente a la precision de calibracién y afectan ademas a la precisién de
deteccién. Debido a que la longitud de la segunda area de solapamiento no excede una longitud maxima de la primera
area de solapamiento, es decir, el primer umbral preestablecido, se puede cumplir un requisito de precisién en gran
medida mediante el control de un valor del primer umbral preestablecido. El valor del primer umbral preestablecido
afecta a la precisién del barrido y a la deteccion y la carga de trabajo de la calibracion de la camara. Si el primer umbral
preestablecido es excesivamente grande, aumenta el error de barrido, y se ven afectadas la precision de la calibracién
y la posterior medicién. Si el primer umbral preestablecido es excesivamente pequefio, aumenta la dificultad de
calibracién y depuracién de la camara. Cuando el primer umbral preestablecido es inferior a 0,5 mm, se puede
conseguir un equilibrio entre la precision de calibracion y la carga de trabajo de calibracion y el ajuste de la camara,
para garantizar la precision a la vez que se evitan costes innecesarios.

En algunas realizaciones, el cuerpo de escala es un rodillo de prensado de una prensa de rodillos o un rodillo de
transmision de un transportador.

En esta realizacién, se usa un rodillo de prensado de una prensa de rodillos o un rodillo de transmisiéon de un
transportador como cuerpo de escala. Esto puede simplificar la disposicién de la escala de calibracién, y puede
garantizar la consistencia entre una direccion de disposicion del patrén de calibracion en la escala de calibracién y una
direccion de extensién del rodillo de prensado o del rodillo de transmisién, de modo que el resultado de deteccién sea
mas preciso.

Una realizacién de un segundo aspecto de la presente solicitud proporciona un método de calibracién de camaras
para el empalme de imagenes. Como se muestra en la Figura 5, el método incluye las siguientes etapas:

En la etapa 201, se proporciona una escala de calibracién y la escala de calibracion se dispone en un area de
correlacién de un objeto objetivo. El area de correlacion en el presente documento se refiere a un area en la que una
desviacién entre una imagen calibrada y una imagen objetivo real esta dentro de un rango aceptable, y normalmente
es una superficie del objeto objetivo. Cuando una superficie en una ubicacion objetivo no es adecuada para colocar la
escala de calibracion, la escala de calibraciéon puede colocarse como alternativa en una ubicacién circundante que
cumpla con un requisito.

En la etapa 202, para cada una de al menos dos camaras, se determina una ruta de barrido de la cAmara basandose
al menos en un subconjunto de patrones de calibracién en la escala de calibracion.

La descripcion se proporciona a continuacion usando dos camaras como ejemplo. Tal y como se muestra en la Figura
13, la escala de calibracién 100 esta provista de dos subconjuntos de patrones de calibracién: un primer subconjunto
de patrones de calibracién 101 y un segundo subconjunto de patrones de calibracion 102. La escala de calibracion
100 se dispone sobre una superficie de un objeto objetivo que se va a detectar. En consecuencia, hay dos camaras
para barrer, y las dos camaras de barrido lineal estan en una correspondencia biunivoca con los dos subconjuntos de
patrones de calibracion. Especificamente, una primera camara 31 barre un area en la que se ubica el primer
subconjunto de patrones de calibracién 101, y una segunda camara 32 barre un area en la que se ubica el segundo
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subconjunto de patrones de calibracion 102. El primer subconjunto de patrones de calibracién 101 y el segundo
subconjunto de patrones de calibracién 102 se usan para calibrar las rutas de barrido de la primera camara 31 y la
segunda camara 32, respectivamente, de modo que las dos camaras puedan capturar imagenes de una forma de
barrido aproximadamente igual. De esta manera, las dos camaras pueden obtener imagenes que incluyan un rango
completo de la escala de calibracién. Cabe sefialar que una longitud de la escala de calibracién es generalmente
ligeramente mayor que una dimensiéon maxima del objeto objetivo que se va a detectar a lo largo de una direccion de
longitud de la escala de calibracion, para garantizar que se puede obtener una imagen completa.

En la solucion técnica de esta realizacién de la presente solicitud, la escala de calibracién se dispone en el area de
correlacién del objeto objetivo, de modo que se pueda planificar adecuadamente un rango de calibracién basandose
en un rango de tamafios del objeto objetivo, y una camara calibrada puede capturar una imagen del objeto objetivo en
una ubicacion, angulo y trayectoria de barrido adecuados. Una distancia mas corta entre una ubicacion de la escala
de calibracién y una ubicacién del objeto objetivo contribuye a una mayor consistencia y precisién de las fotos
capturadas posteriormente. Por lo tanto, para mantener la consistencia entre una imagen calibrada y una imagen real
tanto como sea posible, el area de correlacion en esta realizaciéon puede ser la superficie del objeto objetivo, y un
campo de vision de captura, una ruta de barrido y un angulo de captura de una camara permanecen sin cambios
después de la calibracion, de modo que se pueda garantizar la consistencia entre una imagen calibrada capturada y
una imagen objetivo. Esto mejora la calidad de la imagen, y también facilita el posterior empalme de imagenes,
mejorando de este modo la eficiencia del procesamiento de imagenes durante el empalme.

En algunas realizaciones, tal y como se muestra en la Figura 1, la escala de calibracién 100 incluye ademas un
segundo bloque de calibracién 20 que se usa para la ubicacién del empalme y ubicado entre dos subconjuntos de
patrones de calibraciéon adyacentes a lo largo de una primera direccién, y las al menos dos camaras estan en una
correspondencia biunivoca con los al menos dos subconjuntos de patrones de calibracién. Para cada una de las al
menos dos camaras, se determina una ruta de barrido de la camara basandose en un subconjunto de patrones de
calibracion en la escala de calibracién que estéd en una correspondencia biunivoca con la camara, donde una imagen
calibrada incluye el segundo bloque de calibracion. Ademas, al menos dos imagenes calibradas se empalman
basandose en el segundo bloque de calibracion.

Segun esta realizacion, las camaras se disponen en una correspondencia biunivoca con subconjuntos de patrones de
calibracion, de modo que todo el contenido de imagen del objeto objetivo se pueda obtener a través de un fotografiado
segmentado. Durante la calibracion, la calibracién de un campo de visién y la calibracién de una ruta de barrido pueden
implementarse simultAneamente a través de la correspondencia biunivoca entre las camaras y los subconjuntos de
patrones de calibracién, simplificando de este modo el proceso de calibracién. El segundo bloque de calibracion puede
marcar una ubicacién limite de los subconjuntos de patrones de calibracion, facilitando de este modo el ajuste de los
campos de vision de captura de las camaras. Durante el empalme, las coordenadas del segundo bloque de calibracién
se usan como punto de referencia, de modo que el método de empalme de imagenes sea simple y eficiente, y se
mejore la eficiencia del empalme de imagen.

Como se muestra en la Figura 6, la etapa S202 incluye las siguientes etapas:
etapa S2021: ajustar una ubicacién de la camara para barrer completamente el subconjunto de patrones de calibracién;

etapa S2022: ajustar una trayectoria de barrido de la camara de modo que la camara barra secuencialmente todos los
primeros bloques de calibracién del subconjunto de patrones de calibracién; y

etapa S2023: determinar, como ruta de barrido, una trayectoria de barrido obtenida cuando las proyecciones tanto de
una trayectoria de barrido de la camara como de una trayectoria de barrido de una camara adyacente a lo largo de la
primera direccién caen completamente dentro de la segunda area de solapamiento.

En esta realizacion, se determina una ruta de barrido final basandose en trayectorias de barrido de diferentes camaras,
de modo que se unifiquen las rutas de barrido de diferentes camaras. Una imagen obtenida de esta manera tiene una
mayor compatibilidad, eliminando de este modo un engorroso y complejo proceso de correccion de imagenes antes
del empalme, y mejorando la eficiencia del procesamiento de imagenes.

En algunas realizaciones, tal y como se muestra en la Figura 7, el método de calibracion de camaras incluye ademas
las siguientes etapas:

etapa 203: obtener al menos dos imagenes calibradas capturadas respectivamente por las al menos dos camaras a
lo largo de la ruta de barrido;

etapa 204: empalmar las al menos dos imagenes calibradas para obtener una imagen calibrada completa; y

etapa 205: calcular una resoluciéon de una subdarea en la que se ubica cualquier primer bloque de calibracion en la
imagen calibrada completa.
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Segun esta realizacién, no es necesario someter a una imagen empalmada a una correccién de imagen separada. La
imagen calibrada completa se divide en una pluralidad de areas basandose en una ubicacién de cada primer bloque
de calibracién, y las resoluciones de diferentes areas se pueden calcular basandose en un tamafio de cada primer
bloque de calibracién, para evitar una gran desviacién del calculo durante la posterior medicién del tamafio debido a
relaciones de formacion de imagenes inconsistentes en diferentes ubicaciones, y garantizar la precision de un
resultado de medicion.

En algunas realizaciones, tal y como se muestra en la Figura 8, la etapa S205 incluye las siguientes etapas:

etapa S2051: obtener una dimension real del primer bloque de calibracion en la escala de calibracién a lo largo de una
direccion de la ruta de barrido;

etapa S2052: obtener coordenadas de calibracién del primer bloque de calibracion cualquiera en la imagen calibrada
completa; y

etapa S2053: calcular, basandose en la dimensién real y las coordenadas de calibracién, la resolucién de la subarea
en la que se ubica el primer bloque de calibracion cualquiera en la imagen calibrada completa.

En esta realizacion, la dimension real incluye una longitud del primer bloque de calibracién en la escala de calibracion
a lo largo de la direccién de la ruta de barrido, y una distancia de separacion entre los primeros bloques de calibracion
adyacentes a lo largo de la direccién de la ruta de barrido.

Segun esta realizacion, la imagen calibrada completa se divide en una pluralidad de areas basandose en una ubicacion
de cada primer bloque de calibracion. Para cada area, se puede calcular una resolucién del area basandose en
coordenadas y una dimensién real de un primer bloque de calibracién en el area, para evitar una gran desviacion del
célculo durante la medicién del tamafio posterior debido a relaciones de imagen inconsistentes en diferentes
ubicaciones, y garantizar la precision del resultado de la medicién.

Una realizacién de un tercer aspecto de la presente solicitud proporciona un método de empalme de imagenes. Como
se muestra en la Figura 9, el método incluye las siguientes etapas:

etapa S301: obtener al menos dos imagenes capturadas por al menos dos camaras calibradas usando uno cualquiera
de los métodos de calibracion de camaras anteriores; y

etapa S302: empalmar las al menos dos imagenes para obtener una imagen empalmada.

En la solucién técnica de esta realizacion de la presente solicitud, antes del empalme de las imagenes capturadas por
camaras calibradas usando el método de calibracién de camaras anterior, no es necesario obtener parametros
intrinsecos y extrinsecos de cada camara o generar una matriz de imagenes para que la camara corrija cada imagen.
Esto reduce en gran medida el tiempo de procesamiento empleado antes del empalme, y evita el impacto de la
distorsién de la imagen en un resultado de calculo posterior, mejorando de este modo la eficiencia del procesamiento
de la imagen a la vez que garantiza la precisién del resultado del calculo.

Una realizacion de un cuarto aspecto de la presente solicitud proporciona un método de deteccion de rollos de pelicula.
Como se muestra en la Figura 10, el método incluye las siguientes etapas:

etapa S401: proporcionar una escala de calibracion;
etapa S402: disponer la escala de calibracién en un area de correlacién de un objeto objetivo;

etapa S403: proporcionar al menos dos camaras y calibrar las al menos dos camaras basandose en la escala de
calibracién para obtener una ruta de barrido de las al menos dos camaras y una imagen calibrada completa;

etapa S404: obtener al menos dos subimagenes de diferentes areas del rollo de pelicula usando las al menos dos
camaras calibradas, respectivamente, y empalmar las al menos dos subimagenes para obtener una imagen
panoramica del rollo de pelicula; y

etapa S405: calcular un parametro objetivo basandose en la imagen calibrada completa y en la imagen panoramica.

Tal y como se muestra en la Figura 17, el objeto objetivo en el presente documento puede ser un rodillo 2, o puede
ser un rollo de pelicula 1 enrollado alrededor de un rodillo. El area de correlacién puede ser una superficie del objeto
objetivo. Por ejemplo, el rodillo 2 es un rodillo de prensado de una prensa de rodillos o un rodillo de transmisién de un
transportador. A modo de ejemplo, la disposicion de la escala de calibracién en un area de correlaciéon de un objeto
objetivo puede estar dispuesta una escala de calibracion independiente en el area de correlacién del objeto objetivo,
o puede estar integrando directamente la escala de calibracion con el objeto objetivo, es decir, formando la escala de
calibracién mencionada en esta realizacién en el area de correlacion del objeto objetivo.
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En la solucién técnica de esta realizacion de la presente solicitud, las cdmaras se calibran basandose en la escala de
calibracién dispuesta en una superficie del rodillo o del rollo de pelicula enrollado alrededor del rodillo, de tal manera
que las al menos dos camaras pueden obtener, respectivamente, subimagenes de alta calidad que sean mas faciles
de empalmar. No es necesario obtener parametros intrinsecos y extrinsecos de cada camara o generar una matriz de
imagenes para que la camara corrija cada imagen. Se puede calcular directamente las coordenadas de ubicacion y el
tamafo del revestimiento basandose en la informacion de coordenadas de ubicacién de un primer bloque de
calibracion dentro y fuera de la imagen. Esto puede evitar el impacto de la distorsién de la imagen en el resultado del
célculo y reducir el tiempo requerido para el empalme y calculo posteriores, y puede cumplir un requisito de tiempo de
un proceso de produccion.

En algunas realizaciones, con referencia a la Figura 12, la primera direccion X es paralela a una direccion de extension
del rodillo 2 o una direccion de la anchura del rollo de pelicula 1.

En esta realizacién, la primera direccion X de la escala de calibracién esta dispuesta para que sea paralela a la
direccion de extension del rodillo 2 o a la direccién de la anchura del rollo de pelicula 1, de modo que un algoritmo
para calcular posteriormente una dimensién del rollo de pelicula 1 a lo largo de la direccién de la anchura sea mas
simple y un resultado de célculo sea mas preciso.

En algunas realizaciones, tal y como se muestra en la Figura 11, la etapa S403 incluye las siguientes etapas:
etapa S4031: determinar la ruta de barrido de las al menos dos camaras basandose en la escala de calibracion;

etapa S4032: obtener al menos dos imagenes calibradas capturadas, respectivamente, por las al menos dos camaras
a lo largo de la ruta de barrido;

etapa S4033: empalmar las al menos dos imagenes calibradas para obtener la imagen calibrada completa; y

etapa S4034: calcular una resolucién de una subarea en la que se ubica cualquier primer bloque de calibracion en la
imagen calibrada completa.

En esta realizacion, las camaras se calibran, de modo que la actitud de operacién de las camaras se puede ajustar
para obtener imagenes que hay que empalmar con una calidad superior, y también se pueden obtener resoluciones
de diferentes areas. Esto controla de manera efectiva el impacto de la distorsién de la imagen en el resultado de
deteccioén, y puede mejorar la precision de la deteccién posterior.

A continuacion, se proporciona una descripcion con referencia a las soluciones técnicas que se muestran de la Figura
12 a la Figura 16. Tal y como se muestra en la Figura 12, se dispone una escala de calibracion 100 en un area de
correlaciéon de un objeto objetivo. A modo de ejemplo, el objeto objetivo es un rollo de pelicula en un proceso de
revestimiento, y puede ser un rollo de pelicula antes del revestimiento, o puede ser un rollo de pelicula durante el
revestimiento o después del revestimiento, y el area de correlacion es una superficie del rollo de pelicula.

Las ubicaciones de una primera camara 31 y de una segunda camara 32 se ajustan basandose en un primer
subconjunto de patrones de calibracién 101 y un segundo subconjunto de patrones de calibracion 102, de modo que
los campos de visién de la primera camara 31 y la segunda camara 32 puedan cubrir completamente el primer
subconjunto de patrones de calibracién 101 y el segundo subconjunto de patrones de calibracién 102 respectivamente.
Una primera trayectoria de barrido S11 de la primera camara 31 se ajusta basandose en el primer subconjunto de
patrones de calibracién 101, y una segunda trayectoria de barrido S12 de la segunda camara 32 se ajusta basandose
en el segundo subconjunto de patrones de calibracién 102.

Para mejorar alin mas la consistencia entre la primera camara 31 y la segunda camara 32 durante el barrido, se
determina, como ruta de barrido final SR, una linea recta obtenida cuando las proyecciones de la primera trayectoria
de barrido S11 y la segunda trayectoria de barrido S12 a lo largo de una primera direccién caen completamente dentro
de una segunda area de solapamiento.

La primera camara 31 y la segunda camara 32 capturan, respectivamente, una primera imagen calibrada 1011
alrededor del primer subconjunto de patrones de calibracién 101 y una segunda imagen calibrada 1012 alrededor del
segundo subconjunto de patrones de calibracion 102 a lo largo de la ruta de barrido SR. La ubicacién del empalme se
realiza basandose en una ubicacion de un area de solapamiento 30 del campo de vision en la primera imagen calibrada
1011 y la segunda imagen calibrada 1012. Algunos primeros bloques de calibracién 21 capturados repetidamente en
el area de solapamiento 30 del campo de visién se cortan a través de la deduplicacion y, a continuacion, se realiza el
empalme para obtener una imagen calibrada completa 1013 que incluya un patron de calibracion completo.

Ademas, el area de solapamiento 30 del campo de visién incluye ademas un segundo bloque de calibracién 20, de

modo que el area de solapamiento 30 del campo de vision se pueda identificar mas facilmente. Ademas, el segundo
bloque de calibracién 20 y el primer bloque de calibracién 10 estan escalonados, de modo que se pueden obtener
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coordenadas de ubicacion diferentes de las del primer bloque de calibracion 10. Esto puede implementar una ubicacién
de empalme mas precisa durante el empalme y reducir el impacto de la distorsién de la imagen.

Se puede obtener una anchura del primer bloque de calibraciéon 10 a lo largo de una direccion de la ruta de barrido SR
y una separacion entre los primeros blogues de calibracién 10 adyacentes a lo largo de la ruta de barrido SR basandose
en una ubicacion y una forma del patrén de la escala de calibracion. Para facilitar la descripcién, en el presente
documento, por ejemplo, el primer bloque de calibracién 10 es un rectangulo con un borde paralelo a la primera
direccién X, la primera direccion es perpendicular a una segunda direccion, y la ruta de barrido SR es paralela a la
primera direccion. Tal y como se muestra en la Figura 13, en la figura se muestran ubicaciones de patron de una
pluralidad de primeros bloques de calibracién en parte del primer subconjunto de patrones de calibracion 101. La
anchura del primer bloque de calibracién 10 a lo largo de la primera direccion X es t, y la separacién entre los primeros
bloques de calibracion 10 adyacentes a lo largo de la primera direccion es d.

Con referencia de la Figura 14 a la Figura 16, una imagen entera de la imagen calibrada 1013 completa se puede
dividir en una pluralidad de areas a lo largo de la primera direccién basandose en las ubicaciones de los primeros
bloques de calibracién 10 capturados. Por ejemplo, la Figura 16 muestra las areas k1, k3, k5, k7, k9, k11, y k13 en las
que estan ubicados los primeros bloques de calibracion 10, las areas de separacion k2, k4, k6, k8, k10 y k12 entre los
primeros bloques de calibraciéon 10 adyacentes y las coordenadas h1, h2, h3, h4, h5, h6, h7, h8, h9, h10, h11, h12y
h13 de las ubicaciones de interseccion entre los primeros bloques de calibraciéon 10 capturados en la imagen calibrada
completa 1013 y la ruta de barrido SR. De esta manera, se puede calcular una resolucién de cada area en la imagen
calibrada completa 1013 basandose en una longitud, una separacion y las coordenadas de ubicacion de los primeros
bloques de calibracion 10. Por ejemplo, tal y como se muestra en la Figura 16, se calcula una resolucién del area ki
en la que se ubica el primer bloque de calibracién 10 mas a la izquierda, como sigue: k1 = |h1 - h2|/t, y se calcula una
resolucion del area k2 como sigue: k2 = |h3 - h2|/d. Las resoluciones de las areas subsiguientes se pueden calcular
secuencialmente segln el principio anterior. Las resoluciones de todas las areas se calculan y luego se almacenan.
Por ejemplo, los datos de resolucién se pueden almacenar en un archivo ini, y se pueden consultar directamente
durante la medicién posterior. Esto puede simplificar el procesamiento de datos en la medicién y el calculo posteriores.

Después de completar la calibracion, la primera camara 31 y la segunda camara 32 capturan imagenes de las areas
correspondientes en la superficie del rollo de pelicula, para obtener una primera subimagen y una segunda subimagen.
El empalme se realiza basandose en una ubicacién de un area de solapamiento en la primera subimagen y la segunda
subimagen para obtener una imagen panoramica sobre el rollo de pelicula. El empalme de la primera subimagen y de
la segunda subimagen en el presente documento es consistente con el principio de empalme y la etapa de la primera
imagen calibrada y la segunda imagen calibrada en la etapa de calibracion. Posteriormente, se puede calcular un
parametro objetivo de un objeto que se va a detectar en la imagen panoramica mediante la comparacion entre la
imagen panoramica y la imagen calibrada completa y usando parametros tales como resoluciones y coordenadas de
ubicacion de subareas en la imagen calibrada completa.

En algunas realizaciones, tal y como se muestra en la Figura 12, el parametro objetivo puede ser una anchura de
revestimiento D1, una anchura de hueco de revestimiento D2 o una anchura de borde de revestimiento D3, o puede
ser una dimensién de defecto D4, medida a lo largo de la primera direccion, de un defecto de revestimiento en un area
de revestimiento del rollo de pelicula.

En esta realizacion, se puede mejorar la precisién del resultado del calculo y se puede reducir en gran medida la
cantidad de célculo, acortando de este modo el tiempo para calcular un tamafio relacionado del rollo de pelicula y
cumpliendo los requisitos para la precision de deteccién y el tiempo de deteccion.

A continuacion, se proporciona una descripcion aun con referencia a las soluciones técnicas que se muestran de la
Figura 12 a la Figura 17. Tal y como se muestra en la Figura 12 y la Figura 17, la descripcién se proporciona usando
la deteccion y el célculo de una anchura de revestimiento D3 de un area de revestimiento 3 en el rollo de pelicula 1 a
modo de ejemplo. Cabe sefialar que la Figura 17 muestra una parte de la imagen panoramica 1014, y la imagen
calibrada completa se puede obtener después de que se haya completado la calibracion de la camara. Las
resoluciones de las subareas en las que se ubican diferentes bloques de primera calibracion se pueden calcular
basandose en la imagen calibrada completa. Durante la deteccién y el calculo, los datos de resolucién almacenados
se pueden consultar directamente. Tal y como se muestra en la Figura 16, la imagen calibrada completa se divide
correspondientemente en 14 subareas basandose en los datos de resolucién. Para facilitar la descripcién, en el
presente documento, los ndimeros correspondientes a las resoluciones se usan como nombres de las subareas
correspondientes: k1, k2,... y k14. Para calcular la anchura de revestimiento D3, tal y como se muestra en la Figura
17, la anchura de revestimiento D3 se puede dividir a lo largo de la primera direccion X en un segundo segmento que
se solapa completamente con una subarea, y un primer segmento y un tercer segmento que estan ubicados en dos
extremos del segundo segmento y que se solapan parcialmente con las subareas correspondientes. Por lo tanto, la
anchura de revestimiento D3 se puede obtener siempre que se calculen las longitudes reales correspondientes al
primer segmento, el segundo segmento y el tercer segmento.

Se puede aprender a partir de una relacion de coordenadas de ubicacion en la imagen que r1 es una diferencia de
coordenadas entre un borde mas externo del primer segmento y una subarea en la que se ubica el primer segmento,
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y r3 es una diferencia de coordenadas entre un borde mas externo del tercer segmento y una subarea en la que se
ubica el tercer segmento.

En este caso, una anchura real correspondiente al primer segmento es R1, donde R1 =r1 x k1.
Una anchura real correspondiente al tercer segmento es R3, donde R3 = r3 x k12.

Suponiendo que las anchuras de las areas k2, k3, k4, k5, k6, k7, k8, k9, k10, k11, y k12 son d2, d3, d4, d5, d6, d7, d8,
d9, d10, d11, y d12, respectivamente, una anchura real R2 correspondiente a r2 es igual a d2 x k2 + d3 x k3 + d4 x
k4 +d5 x k5 + d6 x kb + d7 x k7 + d8 x k8 + d9 x k9 + d10 x k10 + d11 x k11 + d12 x k12.

La anchura de revestimiento D3 es igual a una suma de las anchuras reales correspondientes a r1, r2 y r3, es decir,
D3 = R1 + R2 + R3.

En algunas realizaciones, tal y como se muestra en la Figura 15, las anchuras t de todos los primeros bloques de
calibracién son las mismas, y las separaciones d entre los primeros bloques de calibracién adyacentes también son
las mismas. Esto puede simplificar la férmula de célculo y reducir la cantidad de calculo. Ademas, se establece que la
separacién d sea igual a la anchura t. De esta manera, se puede calcular una longitud del segundo segmento
basandose en el nimero de subareas que se solapan completamente. El método de célculo del tamafio en esta
realizacion simplifica enormemente las etapas de calculo y mejora la eficiencia del calculo del tamafio del
revestimiento.

Una realizacién no reivindicada de un quinto aspecto de la presente solicitud proporciona un aparato de calibracion de
camaras. Tal y como se muestra en la Figura 18, el aparato de calibracién de camaras 200 incluye: una escala de
calibracién 100 y un médulo de calibracién 210, donde el médulo de calibracién 210 esta configurado para calibrar al
menos dos camaras basandose en la escala de calibracion.

La escala de calibracién se puede colocar manualmente en un area de correlacién de un objeto objetivo que se va a
detectar, o se puede colocar en el area de correlacion mediante un componente del aparato de calibracién por control
automatico. Esto no esta limitado en esta realizacién. La forma de disposicién anterior u otras formas equivalentes no
mostradas caen dentro del alcance de esta realizacion.

En esta realizacién, el aparato de calibracién de camaras puede calibrar automaticamente al menos dos camaras,
mejorando de este modo un grado de automatizacién de la calibracion de la camara. Las camaras calibradas pueden
obtener imagenes que son mas faciles de empalmar, para cumplir los requisitos de precision de deteccién y tiempo de
deteccion.

Una realizacion no reivindicada de un sexto aspecto de la presente solicitud proporciona un aparato de empalme de
imagenes. Tal y como se muestra en la Figura 18, el aparato de empalme de imagenes 400 incluye:

una unidad de obtencién 410 configurada para obtener al menos dos imagenes capturadas por al menos dos camaras
calibradas; y

una unidad de empalme 420 configurada para empalmar las al menos dos imagenes para obtener una imagen
empalmada.

En esta realizacion, el aparato de empalme de imagenes puede empalmar con precisiéon y rapidez una pluralidad de
imagenes. Esto mejora la eficiencia del empalme, y también proporciona imagenes y datos de gran calidad para la
posterior deteccion, para cumplir los requisitos de precisién de deteccion y tiempo de deteccién.

Una realizacion no reivindicada de un séptimo aspecto de la presente solicitud proporciona un aparato de deteccién
de rollos de pelicula 1000, tal y como se muestra en la Figura 18, incluyendo:

un aparato de calibracion de camaras 200, que incluye una escala de calibracién 100 y un médulo de calibracién 210,
donde el médulo de calibracion 210 esta configurado para calibrar una camara basandose en la escala de calibracién
100 dispuesta sobre una superficie de un rodillo 2 o un rollo de pelicula 1 enrollado alrededor de un rodillo;

un aparato de captura de imagenes 300, que incluye al menos dos camaras dispuestas con unas separaciones, donde
las al menos dos camaras estan calibradas por el aparato de calibracién de camaras;

un aparato de empalme de imagenes 400 configurado para estar en una conexion de sefial con el aparato de captura
de imagenes para recibir y empalmar imagenes capturadas por el aparato de captura de imagenes, para obtener una
imagen empalmada; y

un médulo de calculo 500 configurado para calcular un parametro objetivo basandose en un parametro de imagen de
la imagen empalmada.

17



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 3029 225 T3

A modo de ejemplo, el rodillo 2 puede ser un rodillo de prensado de una prensa de rodillos, o puede ser un rodillo de
transmision de un transportador.

El aparato de empalme de imagenes de esta realizacién puede empalmar imagenes calibradas capturadas para
obtener una imagen calibrada completa y empalmar una pluralidad de imagenes capturadas alrededor de un objeto
objetivo con el fin de obtener una imagen panoramica a través de un médulo; o puede configurarse como dos 0 mas
médulos usados, respectivamente, para empalmar imagenes calibradas y empalmar una pluralidad de imagenes
alrededor de un objeto objetivo.

El parametro de imagen de esta realizacion incluye un parametro de ubicacion y un parametro de separacion de los
primeros bloques de calibracion que se obtienen a partir de la escala de calibracién, resoluciones de diferentes areas
que se obtienen a partir de la imagen calibrada completa y un parametro de coordenadas obtenido a partir de laimagen
panoramica.

En algunas realizaciones no reivindicadas, las al menos dos camaras pueden disponerse con unas separaciones a lo
largo de una direccion de extension del rodillo 2 o una direccién de anchura del rollo de pelicula 1.

En esta realizacién, el aparato de deteccion del rollo de pelicula puede capturar, empalmar y detectar imagenes
rapidamente, cumpliendo de este modo los requisitos de precision de deteccién y tiempo de deteccién en una etapa
de revestimiento durante la produccién de una placa de electrodos de bateria.

En algunas realizaciones no reivindicadas, tal y como se muestra en la Figura 12, el parametro objetivo calculado por
el médulo de calculo 500 puede ser unas anchuras de area de revestimiento D1 y D3, una anchura de hueco de
revestimiento D2 o una anchura de borde de revestimiento D4. Ademas de la deteccién de la anchura del area de
revestimiento, un parametro de deteccion en esta realizacién puede ser alternativamente una dimensién de defecto
D5 de un area de defecto de revestimiento 4 a lo largo de una primera direccién X.

El método de deteccién de esta realizacién puede detectar diversas dimensiones. La forma de deteccién es simple y
facil de implementar, puede cumplir los requisitos de deteccion en una pluralidad de escenarios diferentes, y también
puede cumplir un requisito de tiempo de produccion.

Una realizacion no reivindicada de un octavo aspecto de la presente solicitud proporciona un dispositivo electronico,
que incluye:

al menos un procesador; y

una memoria conectada en comunicacién con al menos un procesador, donde la memoria almacena instrucciones
ejecutables por el al menos un procesador, y las instrucciones, cuando son ejecutadas por el al menos un procesador,
hacen que el al menos un procesador realice el método segin una cualquiera de las realizaciones anteriores.

Se pueden implementar diversas implementaciones de los sistemas y tecnologias descritos anteriormente en esta
memoria descriptiva en un sistema de circuito electronico digital, un sistema de circuito integrado, una matriz de
puertas programable de campo (FPGA), un circuito integrado especifico de aplicacién (ASIC), un producto estandar
especifico de aplicacién (ASSP), un sistema de un sistema en un chip (SOC), un dispositivo légico programable
complejo (CPLD), en hardware informatico, firmware, software y/o en una combinacién de los mismos. Las
implementaciones pueden incluir que: Los sistemas y tecnologias se implementan en uno o mas programas
informaticos, donde el uno o mas programas informaticos pueden ejecutarse y/o interpretarse en un sistema
programable que incluye al menos un procesador programable. El procesador programable puede ser un procesador
programable dedicado o de propésito general que puede recibir datos e instrucciones de un sistema de
almacenamiento, al menos un aparato de entrada y al menos un aparato de salida, y transmitir datos e instrucciones
al sistema de almacenamiento, al el al menos un aparato de entrada y al el al menos un aparato de salida.

Una realizacion no reivindicada de un noveno aspecto de la presente solicitud proporciona un medio de
almacenamiento legible por ordenador, que almacena un programa informatico, donde cuando el programa informatico
es ejecutado por un procesador, se implementa el método segin una cualquiera de las realizaciones anteriores.

El medio legible por ordenador puede ser un medio tangible, y puede incluir o almacenar un programa para su uso por
un sistema, aparato o dispositivo de ejecucion de instrucciones, o para su uso en combinacién con el sistema, aparato
o dispositivo de ejecucién de instrucciones. El medio legible por maquina puede ser un medio de sefial legible por
maquina o un medio de almacenamiento legible por maquina. El medio legible por maquina puede incluir, pero sin
limitacion, un sistema, aparato o dispositivo electrénico, magnético, Optico, electromagnético, infrarrojo o
semiconductor o cualquier combinacién adecuada de los mismos. Unos ejemplos mas especificos del medio de
almacenamiento legible por maquina pueden incluir una conexién eléctrica basada en uno o mas cables, un disco
informatico portatil, un disco duro, una memoria de acceso aleatorio (RAM), una memoria de solo lectura (ROM), una
memoria de solo lectura programable borrable (EPROM o memoria flash), una fibra éptica, una memoria de solo lectura
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de disco compacto portatil (CD-ROM), un dispositivo de almacenamiento 6ptico, un dispositivo de almacenamiento
magnético o cualquier combinacion adecuada de los mismos.

Segun algunas realizaciones no reivindicadas de la presente divulgacién, tal y como se muestra de la Figura 12 a la
Figura 17, un método para medir un tamafio de un area de revestimiento de un rollo de pelicula incluye las siguientes
etapas:

Se dispone una escala de calibracién 100 sobre una superficie de un rollo de pelicula 1. Se proporciona un patrén de
calibracién 110 en la escala de calibracion 100. El patrén de calibracién 110 incluye un primer subconjunto de patrones
de calibracién 101 y un segundo subconjunto de patrones de calibracién 102. El primer subconjunto de patrones de
calibracién 101 y el segundo subconjunto de patrones de calibracién 102 incluyen, cada uno, una pluralidad de
primeros bloques de calibracion 10 dispuestos con unas separaciones iguales a lo largo de una primera direccion Xy
escalonados a lo largo de una segunda direccion Y. La primera direccion X de la escala de calibracion 100 es paralela
a una direccion de la anchura del rollo de pelicula 1 o una direccion de extension de un rodillo 2, y la primera direccién
X es paralela a la segunda direccion Y. En la primera direccién X, el primer bloque de calibracién 10 es un rectangulo
con una anchura de 5 mm, y la separacién entre los primeros bloques de calibracién 10 es de 5 mm. Un segundo
bloque de calibracién 20 se dispone en un area de unién entre el primer subconjunto de patrones de calibracion 101
y el segundo subconjunto de patrones de calibracién 102.

Después de calibrarse, una primera camara 31 y una segunda camara 32, respectivamente, barren el primer
subconjunto de patrones de calibraciéon 101 y el segundo subconjunto de patrones de calibracién 102 basandose en
una ruta de barrido que es paralela a la primera direcciéon X y que esta en una segunda area de solapamiento del
primer subconjunto de patrones de calibraciéon 101 y del segundo subconjunto de patrones de calibraciéon 102, para
obtener una primera imagen calibrada 1011 y una segunda imagen calibrada 1012 que incluyen, cada una, todas las
primeras imagenes de bloque de calibracion en un subconjunto de patrones de calibraciéon correspondiente. El
empalme se realiza basandose en una ubicacién del segundo bloque de calibraciéon 20 en la primera imagen calibrada
1011 y la segunda imagen calibrada 1012 para obtener una imagen calibrada completa 1013. Una resolucion de una
subarea en la que se ubica cada primer bloque de calibracion y las coordenadas de ubicacién de la subarea se calculan
basandose en la imagen calibrada completa, y se almacenan en un archivo ini.

Las imagenes en diferentes ubicaciones del rollo de pelicula son capturadas por la primera camara 31 y la segunda
camara 32, y se empalman para obtener una imagen panoramica 1014 del rollo de pelicula. Se obtienen las
coordenadas de ubicacién de un borde de un area de revestimiento en la imagen panoramica 1014, y se consultan las
resoluciones grabadas en el archivo ini para calcular una anchura de revestimiento D3 de un area de revestimiento 3
en el rollo de pelicula 1. Las etapas de calculo especificas son las siguientes:

Se leen las resoluciones y coordenadas de ubicacién de las subareas a partir del archivo ini. Se calculan las longitudes
reales de un segundo segmento, que se solapa completamente con una subarea, y un primer segmento y un tercer
segmento que estan ubicados en dos extremos del segundo segmento y que se solapan parcialmente con las subareas
correspondientes en un area de revestimiento en la imagen panoramica, basandose en las coordenadas de ubicacién
de las subareas, las resoluciones de las subareas y las coordenadas de ubicacién del borde de revestimiento en la
imagen panoramica, y luego se afiaden juntos para obtener la anchura de revestimiento D3.

Por dltimo, cabe sefialar que las realizaciones anteriores se usan simplemente para ilustrar, en lugar de limitar, las

soluciones técnicas de la presente solicitud. La presente solicitud no se limita a las realizaciones especificas aqui
descritas, sino que incluye todas las soluciones técnicas que caen dentro del alcance de las reivindicaciones.
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REIVINDICACIONES

1. Un método de calibracién de camaras para empalmar imagenes, que comprende:

proporcionar (S201) una escala de calibracion (100) que comprende un cuerpo de escala y un patrén de calibracion
(110) dispuesto en el cuerpo de escala, en donde

el patrén de calibracién (110) comprende al menos dos subconjuntos de patrones de calibracion (101, 102) dispuestos
a lo largo de una primera direccion (X) del cuerpo de escala, y los al menos dos subconjuntos de patrones de
calibracién comprenden una pluralidad de primeros bloques de calibracion (10, 21) dispuestos con unas separaciones
a lo largo de la primera direccion (X) y escalonados a lo largo de una segunda direccién (Y) del cuerpo de escala; y
para cada subconjunto de patrones de calibracién, las proyecciones de una pluralidad de primeros bloques de
calibracién (10, 21) a lo largo de la primera direccion (X) tienen una primera area de solapamiento (W1, W2), y una
longitud (i1, t2) de la primera area de solapamiento (W1, W2) a lo largo de la segunda direccién (Y) es inferior o igual
a un primer umbral preestablecido, en donde

las proyecciones de al menos dos primeras areas de solapamiento (W1, W2) a lo largo de la primera direccién (X)
tienen una segunda area de solapamiento (P);

disponer la escala de calibracion (100) en una superficie de un objeto objetivo; y

para cada una de al menos dos camaras, determinar (S202) una ruta de barrido (SR) de la camara basandose en al
menos un subconjunto de patrones de calibracién en la escala de calibracién (100), en donde la determinacién de una
ruta de barrido (SR) de la camara basandose en al menos un subconjunto de patrones de calibraciéon en la escala de
calibracién (100) comprende:

ajustar (52021) una ubicacién de la camara para barrer el subconjunto de patrones de calibracion;

ajustar (82022) una trayectoria de barrido de la camara de modo que la camara barra secuencialmente todos los
primeros bloques de calibracion (10, 21) del subconjunto de patrones de calibracién; y

determinar (S2023), como ruta de barrido (SR), una trayectoria de barrido obtenida cuando las proyecciones tanto de
una trayectoria de barrido de la camara como una trayectoria de barrido de una camara adyacente a lo largo de la
primera direccién (X) caen completamente dentro de la segunda area de solapamiento (P).

2. El método de calibracion de camaras segun la reivindicacién 1, en donde la primera direccién (X) es perpendicular
a la segunda direccion (Y).

3. El método de calibracién de camaras segln cualquier reivindicacion anterior, en donde los al menos dos
subconjuntos de patrones de calibracién comprenden, cada uno, un primer grupo de patrones (11), un segundo grupo
de patrones (12) y un tercer grupo de patrones (13) que estan escalonados a lo largo de la segunda direccion (Y), en
donde el primer grupo de patrones (11) comprende al menos dos primeros bloques de calibracién (10, 21) con
proyecciones a lo largo de la primera direccion (X) completamente solapadas, el segundo grupo de patrones (12)
comprende al menos un primer blogue de calibraciéon (10, 21), el primer bloque de calibracién (10, 21) del segundo
grupo de patrones (12) se desplaza en una direccién hacia delante de la segunda direccion (Y) con respecto a los
primeros bloques de calibracién (10, 21) del primer grupo de patrones (11), el tercer grupo de patrones (13) comprende
al menos un primer bloque de calibracién (10, 21}, y el primer blogue de calibracién (10, 21) del tercer grupo de
patrones (13) se desplaza en una direccién inversa de la segunda direccién (Y) con respecto a los primeros bloques
de calibracion (10, 21) del primer grupo de patrones (11).

4. El método de calibracion de camaras segun cualquier reivindicacion anterior, en donde para cada uno de al menos
un subconjunto de patrones de calibracién, una distancia de separacion entre dos primeros bloques de calibracion (10,
21) adyacentes cualesquiera, a lo largo de la primera direccién (X), es igual a un valor preestablecido.

5. El método de calibracién de camaras segun cualquier reivindicaciéon anterior, en donde el cuerpo de escala es un
rodillo de prensado de una prensa de rodillos o un rodillo de transmisién de un transportador.

6. El método de calibracion de camaras segun cualquier reivindicacién anterior, en donde la escala de calibracion (100)
comprende ademas un segundo blogque de calibracion (20) usado para la ubicacion del empalme, en donde el segundo
bloque de calibracién (20) estd ubicado en un area de unién entre dos subconjuntos de patrones de calibracion
adyacentes a lo largo de la primera direccion (X) del cuerpo de escala.

7. El método de calibracién de camaras segun la reivindicaciéon 5 o 6, en donde el cuerpo de escala es transparente,
una forma del primer bloque de calibracién (10, 21) es una forma rectangular, una forma cuadrada o una forma circular,
el primer umbral preestablecido es de 0,5 mm, y una forma del segundo bloque de calibracién (20) es una forma
rectangular, una forma cuadrada o una forma circular.

8. El método de calibracion de camaras segun cualquier reivindicacién anterior, en donde la escala de calibracién (100)
comprende ademas un segundo bloque de calibracién (20) que se usa para la ubicacién del empalme y se ubica entre
dos subconjuntos de patrones de calibracion adyacentes a lo largo de una primera direccién (X), y las al menos dos
camaras estan en una correspondencia biunivoca con los al menos dos subconjuntos de patrones de calibracion, en
donde
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para cada una de las al menos dos camaras, se determina una ruta de barrido (SR} de la camara basandose en un
subconjunto de patrones de calibracién en la escala de calibracién (100) que esta en una correspondencia biunivoca
con la camara, en donde una imagen calibrada comprende el segundo bloque de calibracién (20); y

al menos dos imagenes calibradas se empalman basandose en el segundo bloque de calibracién (20).

9. El método de calibracién de camaras segun cualquier reivindicacion anterior, que comprende, ademas:

obtener al menos dos imagenes calibradas capturadas respectivamente por las al menos dos camaras a lo largo de
la ruta de barrido (SR);

empalmar las al menos dos imagenes calibradas para obtener una imagen calibrada completa (1013); y

calcular una resolucién de una subarea en la que se ubica cualquier primer bloque de calibracién (10, 21) en laimagen
calibrada completa (1013).

10. El método de calibracién de camaras segun la reivindicacion 9, en donde el célculo de una resolucién de una
subarea en la que se ubica cualquier primer bloque de calibracién (10, 21) en la imagen calibrada completa (1013)
comprende:

obtener (82051) una dimensién real del primer bloque de calibracién (10, 21) en la escala de calibracién (100} a lo
largo de una direccion de la ruta de barrido (SR);

obtener (S2052) coordenadas de calibracién del primer bloque de calibracion (10, 21) cualquiera en la imagen
calibrada completa (1013); y

calcular (§2053), basandose en la dimension real y las coordenadas de calibracién, la resolucion de la subarea en la
que se ubica el primer bloque de calibracion (10, 21) cualquiera en la imagen calibrada completa (1013).

11. Un método de empalme de imagenes, que comprende:

obtener (8203, S301) al menos dos imagenes capturadas respectivamente por al menos dos camaras calibradas
usando un método de calibracion de camaras segun una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 10; y

empalmar (8204, S302)) las al menos dos imagenes para obtener una imagen empalmada.

12. Un método de deteccion de rollo de pelicula (1), que comprende:

proporcionar (S401) una escala de calibracion (100) que comprende un cuerpo de escala y un patrén de calibracién
(110) dispuesto en el cuerpo de escala, en donde

el patrén de calibracion (110) comprende al menos dos subconjuntos de patrones de calibracién (101, 102) dispuestos
a lo largo de una primera direccion (X) del cuerpo de escala, y los al menos dos subconjuntos de patrones de
calibracion comprenden una pluralidad de primeros bloques de calibracién (10, 21) dispuestos con unas separaciones
a lo largo de la primera direccion (X) y escalonados a lo largo de una segunda direccién (Y) del cuerpo de escala; y
para cada subconjunto de patrones de calibracién, las proyecciones de una pluralidad de primeros blogues de
calibracion (10, 21) a lo largo de la primera direccion (X) tienen una primera area de solapamiento (W1, W2), y una
longitud (t1, t2) de la primera area de solapamiento (W1, W2) a lo largo de la segunda direccion (Y) es inferior o igual
a un primer umbral preestablecido, en donde

las proyecciones de al menos dos primeras areas de solapamiento (W1, W2) a lo largo de la primera direccion (X)
tienen una segunda area de solapamiento (P);

disponer (S402) la escala de calibracién (100) en una superficie de un rodillo (2) o un rollo de pelicula (1) enrollado
alrededor de un rodillo (2);

proporcionar (S403) al menos dos camaras (31, 32) y calibrar las al menos dos camaras (31, 32) basandose en la
escala de calibracién (100) para obtener una ruta de barrido (SR) de las al menos dos camaras y una imagen calibrada
completa (1013), que incluye

ajustar las ubicaciones de las al menos dos camaras (31, 32) basandose en los al menos dos subconjuntos de patrones
de calibracion (101, 102), de modo que los campos de vision de las al menos dos camaras (31, 32) cubran
completamente los al menos dos subconjuntos de patrones de calibracién (101, 102),

ajustar las trayectorias de barrido respectivas de las al menos dos camaras (31, 32) basandose en uno respectivo de
los al menos dos subconjuntos de patrones de calibracién (101, 102), y

determinar, como ruta de barrido (SR), una linea recta obtenida cuando las proyecciones de las respectivas
trayectorias de barrido a lo largo de una primera direccion caen completamente dentro de la segunda area de
solapamiento (P);

obtener (S404) al menos dos subimagenes de diferentes areas del rollo de pelicula (1) usando las al menos dos
camaras calibradas, respectivamente, y empalmar las al menos dos subimagenes para obtener una imagen
panoramica (1014) del rollo de pelicula (1); y

calcular (8405) un parametro objetivo basandose en la imagen calibrada completa (1013) y en la imagen panoramica
(1014).

13. El método de deteccidon segun la reivindicacién 12, que comprende: la primera direccion (X) que es paralela a una
direccion de extension del rodillo (2) o una direccién de la anchura del rollo de pelicula (1).

14. El método de deteccién segun la reivindicacién 12 o 13, en donde proporcionar al menos dos camaras y calibrar
las al menos dos camaras basandose en la escala de calibracién (100) para obtener una ruta de barrido (SR) de las
al menos dos camaras y una imagen calibrada completa (1013) comprende:

determinar la ruta de barrido (SR) de las al menos dos camaras basandose en la escala de calibracién (100),
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obtener al menos dos imagenes calibradas capturadas por las al menos dos camaras a lo largo de la ruta de barrido
(SR);

empalmar las al menos dos imagenes calibradas para obtener la imagen calibrada completa (1013); y

calcular una resolucién de una subarea en la que se ubica cualquier primer bloque de calibracién (10, 21) en laimagen
calibrada completa (1013).

15. El método de deteccidbn segin cualquiera de las reivindicaciones 12 a 14,, en donde el parametro objetivo

comprende al menos una de una anchura de revestimiento (D1, D3), una anchura de hueco de revestimiento (D2),
una anchura de borde de revestimiento (D4) y una dimensién de defecto de revestimiento (D5).

22



ES 3029 225 T3

5 “““““““““ —- X
|
3 10 20 10
£ {
Y j Y
100
\)

7

% 101 102
. —
110

FiG 1

23



ES 3029 225 T3

€:9)

FiG. 3

» X

¥

P
i
i
i
1
1
i
i
1
¥
/ ]
i /
¢ i
| S
19 00
N g R g
v Y
1t

FlG. 4

. Proporcionar una escala de calibracion y disponer 1a escala 4
de calibracién en un drea de correlacion de un objeto e
objetiva

Para cada una de al menos dos camaras, deternunar una o 4

ruta de barrido de la camara basandose al menos enun e

subconjunto de patrones de calibracién en la escala de
calibracion

FIG. 5

24



ES 3029 225 T3

52021

Ajustar una ubicacién de una camara para barrer un
subconjunto de patrones de calibracion correspondiente "

v §2022

Ajustar una trayectoria de barrido de {a cdmara de modo que "

{a cdmara barra secuencialmente todos los primeros bloques
de calibracion del subconjunto de patrones de calibracion

Determinar, como ruta de barrido, una wrayectoria de barrido e 2023
obtenida cuando las proyecciones tanto de una trayectoria de
barrido de fa cdmara como de una trayectoria de barrido de
una cidmara adyacente a lo largo de una primera direccion
caen completamente dentro de una segunda area de
solapamiento

FIG. 6

-------------- 5201

Proporcionar una escala de calibracion y disponer la escala
de calibracion en un rea de correlacion de un objeto
objetivo

Para cada una de al menos dos cdmaras, determinar vna
rutd de barrido de la cdmara basdndose al menos en un
subconjunto de patrones de calibracion en la escala de

calibracidn

Obtener al menos dos iméagenes calibradas capturadas
respectivamente por las al menos dos camaras a lo targo de la
ruta de barrido

4 I
: ; . 5204
Empalmar las al menos dos imagenes calibradas para obtener 4

uwtia bmagen cabibrada completa

¥ : : ‘ bzﬂd
Caleular nna resolucion de un drea en la que se ubica ; o
cualquier primer bloque de calibracidn en la imagen calibrada | i
completa :

FlIG. 7

25



ES 3029 225 T3

Obtener una dimensidn real de wn primer blogue de -~
calibracién en una escala de calibracion a lo largo de una e
direccion de una ruta de barrido

9 0]
T - 52052

Obtener coordenadas de calibracion de cnalgquier primer -

blogue de calibracion en una imagen calibrada completa e

y e
- . . .. i ; . ZU S 3
Calcular, basandose en la dimension real v las coordenadas de -
calibracion, una resolucion de un drea en la que se ubica el primer
bloque de calibracion cualquiera en 1a imagen calibrada completa |

!

|

FIG. 8

Obtener al menos dos imagenes capturadas por al menos dos S
cimaras calibradas usando un método de calibracion de o
camaras

. RN

5302

Empalmar las al menos dos imagenes para obtener una imagen
empalmada

FIG. 9

26



ES 3029 225 T3

Proposcionar una escala de calibracién

Disponer la éscala de ¢calibracidn en un area dé correlacion de
uri objeto objetive

y

Propercionar al menos dos cdmaras v calibrar {as al menos dos
camaras basandose en la escala de calibracidn para obtener
vna nuta de: barrido de las al ' menos dos cdmaras v una wnagen
calibrada completa

frme

Obtener al menos dos subimdgenes de diferentes dreas de un
rollo de pelicula usando las al menos dos camaras calibradas,
respectivamente, v empalmar las al menos dos subimagenes
para obtener una imagen panoramica del rollo de pelicula

Calcular un pardmetro objetivo basindose en Ia imagen
calibrada completa v en la imagen panordmica

FIG. 10

27

2403

e



ES 3029 225 T3

540431

Determinar una ruta de barrido de al menos dos camaras e
basandose en una escala de calibracion D

Obtener al menos dos imdgenes calibradas capturadas por
las 1l menos dos cimaras a lo largo de la ruta de bamrido

, 54033
Empalmar las al menos dos imégenes calibradas para e
obtener una imagen calibrada completa 7
3 e 40\‘))4
Calcular una resolucion de un drea en la que se ubica g

cualquier primer blogue de calibracion en fa imagen e
calibrada completa

FIG. 11

Y

SRS

,\‘

N,

bt Cope 3

FIG. 12

28



ES 3029 225 T3

e W0r SI 30 20 10210 519

;‘ ! ! /

AU * A A Z,-..-w./; ...........
2 %&&%M;y%«i»i%%kwwu‘ﬁwmmﬁwxgﬁm@%&%mﬂwm%w%ﬁw ‘ uww

N
~~31
FIG. 13
1017 20 a0 21 30 20 1012
\\ N ) / ./ N
S R §5 T \\\

: \\ \i\'sf 3 *" \\ ;
st Wlggmmpmn e e Banene® ?@ﬂ;mnnsnxmmu e it anmatipen

{a) . (b

101 f’> 2 J4iu o 30 21
NN g

sesisrmns et Sy i By ms S gy g

()

FIG. 14

29



ES 3029 225 T3

SORSN—

|

FIG. 15

e e e e i

L
et

%

it
i

Ty
k7 ko

}
Tt
{ :

X6

i
i
i

&
i g
-y

]
H
)

k3
g

L

t
ki i*v

FIG. 16

30



ES 3029 225 T3

oheropnt thazs

FIG, 17

Aparato de deteccion de rollo de pelicula 1000

Aparato de calibracion de cdmaras

200

Escala de
calibracion 100

Module de
calibracion 210

Aparato de captura de imagenes

360

Camara 3 ]} Cémara 32§

i

¥
H

Aparato de empalme de imdgenes 4}

Unidad de 410 Unidad de
obtencion - empalme

420

Médulo de caleulo SO0

FIG. 1§

31



	Page 1 - ABSTRACT/BIBLIOGRAPHY
	Page 2 - DESCRIPTION
	Page 3 - DESCRIPTION
	Page 4 - DESCRIPTION
	Page 5 - DESCRIPTION
	Page 6 - DESCRIPTION
	Page 7 - DESCRIPTION
	Page 8 - DESCRIPTION
	Page 9 - DESCRIPTION
	Page 10 - DESCRIPTION
	Page 11 - DESCRIPTION
	Page 12 - DESCRIPTION
	Page 13 - DESCRIPTION
	Page 14 - DESCRIPTION
	Page 15 - DESCRIPTION
	Page 16 - DESCRIPTION
	Page 17 - DESCRIPTION
	Page 18 - DESCRIPTION
	Page 19 - DESCRIPTION
	Page 20 - CLAIMS
	Page 21 - CLAIMS
	Page 22 - CLAIMS
	Page 23 - DRAWINGS
	Page 24 - DRAWINGS
	Page 25 - DRAWINGS
	Page 26 - DRAWINGS
	Page 27 - DRAWINGS
	Page 28 - DRAWINGS
	Page 29 - DRAWINGS
	Page 30 - DRAWINGS
	Page 31 - DRAWINGS

