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"PROCESSO E DISPOSITIVO FARA O RECORTE DO CONTOR-
NO DE UM OBJECTO FLANO"

Requerente

CENTRE NATIONAL DE L4 RECHERCHE SCIENTIFIQUE (C.N.R.S.)y
francesa, comercial e industrial, com sede em 15, quai
Anatole Francey Parisy Franca.

0 presente invento, levado a prdtica no laboraté-
rio designado por "Langages et Systemes Informatiques" do Ins-
titut National Polytechnique de Toulcuse, unidade associada ao
CeNeR.S. nimero 3%7, refere-se a um processo para determinagﬁo
do tracado do recorte do contorno de um objecto plano em fun-
¢do de parametros relativos ao aspecto periférico do referido
objecto. Este processo visa analisar, de forma automdtica, a
forma de um objecto a recortar, deduzir dessa andlise as coor=-
denadas do tragado do recorte e, finalmente, guiar uma mdquina
industrial que realiza o corte efectivo. O presente invento
abrange um dispositivo para a execuc2o do referido processo.

0 presente invento pode ser particularmente aplieca
do & realizagéo da operagi@o dita de aparagem ("contournage")
das peles no domfnio do curtume de peles finas. Esta operagdo
de aparagem consiste em tornar mais estéticas as peles que, deg
pois de terem sofrido os tratamentos mecanicos e quimicos indig
pensédveis, apresentam irregulariedades no seu contorno: esgar-
camentos, rasgles, franjas...

Estas irregularidades s8o com efeito inexplordveis
do ponto de vista industrial, embora sejam facturadas aquando



da compra das peles. Presentemente essa fungdo é desempenhada
por meio de aparelhos industriais diversos (tesouras, tesouras
eléctricas, jactos de fluido, laser...) comandados manualmente.
0 recorte € pois func@o da téenica do operédrio e igualmente da
sua fadiga e constitui um trabalho longo e laborioso.

O presente invento propOe-se atenuar os defeitos
dos sistemas de corte manual existentes.

0 objectivo essencial do presente invento é forne-
cer um sistema capaz de analisar automaticamente a forma de um
objecto plano e deduzir daf o caminho éptimo para o recorte,
em fungdo de regras normalizadas.

Um outro objectivo do presente invento é fornecer
um sistema que beneficie de uma grande flexibilidade de adapta
céo com vista a poder fazer varlar os parametros do recorte
econforme a vontade do utilizador (dimensOes das irregularidades
a eliminar, distancia até & periferia dos buracos a contornar,
distancia entre contorno bruto e recorte).

Um outro objectivo é fornecer um sistema de estru-
tura simples, apto a permitir cad@ncias de tratamento elevadas.

Para esse efeito, o0 processo visado pelo invento
de determinacfo do tragado do recorte do contorno de um objecto
plano em funci@o de parametros referentes ao aspecto periférico
do referido objecto, é do tipo que consiste em:

- gerar, por meio de uma camara de video, uma imagem com
trama de uma porg¢do do contorno do objecto, constituida por pon
tos repartidos em linhas e colunas,

- fixar em tempo real o sinal analdgicodessa imagem, convep
t&-1la numa matriz de cédigos numéricos, cada um deles represen-
tativo do nivel de cinzento de um ponto da imagem e memorizar
essa matriz em tempo real.

De acordo com o presente invento, esse processo cq
siste em:

- tratar, pelo cdlculo, a matriz de cédigos numéricos em
func8o dos parametros do recorte, de modo a determinar os pon=
tos representativos do tragado do recorte,



- memorizar as informagOes representativas da posicdo dos
pontos representativos do tragado do recorte,

- efectuar sobre as ditas informacOes uma série de testes
estabelecidos de acordo com critérios programados com vista a
proporcionar informagBes que permitam a orientag@o da camara
para a visualizacfo da porgdo de contorno contigua,

- ordenar o corte efectivo quando a totalidade do contor-

no estiver memorizada.

0 processo visado pelo presente invento comporta
portanto duas etapas sucessivas, bem diferenciadas. A primeira
etapa, destinada a realizar a cobertura do contorno, consiste
em realizar o tratamento numérico do sinal video representativo
de uma porcdo do contorno do objecto, de modo a determinar as
coordenadas do tragado do recorte para cada imagem. A segunda
etapa realiza a memorizagfo das coordenadas do tragado e permi
te tomar em conta Os problemas de continuidade do tragado e a
escolha do deslocamento da camarae.

Com essa finalidade, o processo visado pelc inven-
to objecto desta descriczo permite completar o caminho do re-
corte correspondente a uma imagem dada com uma porgéo de con-
torno da imagem seguinte e deslocar a camara para numerar com
uma posicdo Sptima esta nova imagem.

De acordo com uma caracteristica do invento, a pri
meira etapa de determinagfo do tragado do recorte consiste:

- em numerar a matriz de cddigos numéricos sob a forma de
cédigos bindrios cujo valor & fungfo da presenga ou da ausén-
cia de objecto com vista a obter informagOes do contorno do
objectoy

- em tratar as ditas informagOes representativas do contop
no do objecto por métodos morfolégicos tais como: erosdo, dila-
tacdo... com vista a fornecer informagOes representativas da po
sic@o dos pontos do tragado do recorte.

A binarizac83o da imagem permite a utilizagfo de mé-
todos de cdlculo que se aplicam a imagens binérias. Esta binari

zacBo é efectuada comparando-se o nivel de cinzento de cada pon
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to da imagem com um limiar cujo nivel de cinzento esté fixado,
seja experimentalmente, seja quando da iniciac&o do sistema ao
tomar~se a imagem de um objecto conhecido. Este método permite
assim separar os pontos do fundo dos pontos pertencentes ao
objecto, sendo ent@o o contorno deste definido por uma transi-
¢&o entre um ponto pertencente ao dito objecto e um ponto per-
tencente ao fundo.

0 tratamento desta matriz de cbdigos bindrios por
meic de métodos morfoldgicos permite obter uma cobertura do
contorno do objecto cujas especificacdes, func¢les do nimero de
operagles de erosbes ou de dilatagDes, podem ser modificadas
segundo a vontade do utilizador.

Esta primeira fase do tratamento da imagem video
terminada, 0 processo consiste agora, para cada imagem (n):

- em proceder ao ordenamento das informa¢Oes memorizadas,
representativas da posic@o dos pontos do tracado do recorte,
ecom vista a restituai-las na ordem de percurso do contorno,

- em extrair das ditas informacgOes, as informagOes repre-
sentativas da posic8o do ponto de inicio Dn da porgdo de contor
no e do ponto final Fn da referida porg¢2o de contorno, consis-
tindo os testes efectuados sobre ss ditas informagOes em compa-
rar a posicdo do ponto de partida Dn e respectivamente do ponto
final Fn da referida imagem (n) com valores de refer&ncia memo-
zados, cuja posicdo estd determinada, tendo em vista fornecer
uma informacdo representativa da posicdo do ponto final Fn da
imagem (n), na imagem (n+1).

Assim, tendo sido determinadas as coordenadas do
tracado do recorte de uma imagem (n), O processo consiste em
ordenar as ditas coordenadas segundo o sentido do percurso es-
colhido e em engendrar um deslocamento automdtico da camara que
assegure a continuidade na andlise do contorno da pele e na de-
terminac8o do caminho de recorte de uma imagem para a seguinte.

Este deslocamento da camara poderia ser sistemdti-
co colocando o ponto final Fn do contorno da imagem (n) no cep
tro da imagem seguinte (ntl). No entanto, esse posicionamento
que traz consigo uma nova andlise da metade da imagem preceden
te, demorariz notavelmente o processo. O processo visado pelo



presente invento propJe-se portanto encontrar um posicionamen-
to éptimo do ponto final do contorno Fn da imagem (n), na ima-
gem seguinte (n+l) e portanto um posicionamento dptimo da camg
Ta.

Pars esse efeito o processo consiste, de acordo
com uma outra caracteristica do invento, em definir um nidmero
determinado de pontos de referdncia cuja posiglo é pré-determi
nada e em dividir cada uma das imagens num certo mimero de re-
giBes determinadas, consistindo os testes efectuados sobre as
informacBes representativas da posig@o do ponto de partida Dn
e do ponto final Fn da porc8o de contorno de uma imagem (n),
por um lado, em determinar o ponto de referéncia cuja disténcia
ao ponto de partida Dn é minima e, por outro lado, em determi-
nar a regifio da imagem (n) onde se encontra posicionado o pon-
to final Fn e em deduzir daf, em funcdo de critérios programa=-
dos, a posicdo do referido ponto final Fn na imagem contigua
(nt+l).

Por outro lado, o ponto final Fn da imagem (n) es-
t4 geralmente posicionado sobre um dos pontos de referéncia de
forma a constituir o ponto de partida (Dn*l) da porg#o de con-
torno da imagem (nt+l).

Assim, as posicgOes respectivas do ponto de partida
e do ponto final do tracado do recorte de uma imagem (n) tendo
sido determinadas, o processo permite definir a posigdo do pop
to Fn dessa imagem (n) na imagem (n+l), de modo que a porgdo
de contorno jé tratada na imagem (n) e também pertencente 2
imagem (n+l) seja mfnima e que a porgdo de contorno tratada na
imagem (ntl) seja mdxima.

Uma escolha judiciosa do ponto de referéncia para
posicionamento na imagem (n+l) do ponto final Fn do contorno
da imagem (n) permite assim diminuir em cerca de 30% o mimero
de vistas necessirias & visualizac8o da totalidade do contorno,
em relacdo a um processO que consista em colocar sistematicamen
te esse ponto Fn no centro da imagem seguinte.

0 invento abrange um dispositivo para o recorte ®
contorno de um objecto pleno com vista & execucdo do processo

acima definido.
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Este dispositivo é do tipo que compreende:

- pelo menos uma camara video montada para gerar sucessi-
vamente imagens video de por¢Ses do contorno do objecto,

- uma unidade de convers@o analdgico/numérica que recebe
0 sinal video da camara . estd adaptada para assegurar a fi-
xag&o desse sinal e fornecer uma matriz de cédigos numéricos,
func¢des do nivel de luminosidade do sinal video amostrado,

- um médulo dito "processador de anflise" que compreende:

umsa meméria de armazenamento apta a memorizar cada uma
das matrizes de cbdigos numéricos e comandada por uma unidade
de meméria do acesso directo, apta a gerar o ordenamento em me
méria de cédigos numéricos,

uma unidade de cdlculo adaptada para assegurar o tratamepn
to dos cbédigos numéricos contidos na meméria de armazenamento
e associada, por um lado a uma memdria programa que contém um
programa de operagdes légicas a efectuar e, por outro lado, a
uma memdria de trabalho para o armazenamento provisério dos rg

sultados,

- um mbédulo dito "processador piloto" organizado para re-
ceber as informagles safdas do processador de anilise e que
compreende uma unidade de cdlculc adaptada para efectuar testes
sobre as informagdes recebidas e associada, por um lado, a uma
meméria programa que contém os testes a efectuar e, por outro
lado, a uma memdria de trabalho para o armazensmento das infop
magOes safdas do processador de andlise,

- meios de transmissfo aptos a transmitirem as informacOes
do processador de andlise para o processador piloto.

De acordo com o presente invento, este dispositiwo
compreende ainda:
- meios de deslocamento de cada uma das camaras aptos a

engendrar um deslocamento plano das referidas camaras,

- um interface de comunicag&o de informagSes, funcgOes do
resultado dos testes, safdos do processador piloto para os
meios de deslocamento de cada uma das camaras com vista a diri



gir o deslocamento delas,

- um interface de comunicac¢fo das informagOes referentes
ao tracado do recorte, saidas do processador piloto para os
meios de recorte do contorno do objecto plano.

Deve notar-se que a utilizac&o de um sistema de vi
s80 constituido principalmente por uma cemara video, uma unida
de de conversfo analbgico/numérica, um processador de andlise
adaptado para assegurar o tratamento dos cédigos numéricos e
um processador de decisZo adaptado para assegurar o tratemento
das informacBes transmitidas pelo processador de andlise, &,
em si, conhecido. Tais sistemas permitem gerar uma imagem video
de um objecto e tratar pelo cdlculo o sinal anzlégico dessa ima
gem em funcdo de critérios determinados. Um exemplo de realiza-
cd3o é, nomeadamente, o descrito na patente francesa 2 543 5h7
que descreve um sistema de visfo que permite a triagem de fru-
tos em funcdo do seu aspecto externo.

No entanto, o0 presente invento caracteriza-se n&o
sb por pdr em execuclo um sistema de visfo conforme atrds des-
erito, mas também pela combinacdo desse sistema com meios de
deslocamento do mesmo e dos meios de direcgfo dos referidos
meios de deslocamento adaptados para assegurarem a continuida-
de na andlise do contorno de um objecto plano e na determina-
¢80 do caminho de recorte, de uma imagem para a seguinte.

Outras caracteristicas, objectivos e vantagens do
presente invento sobressairfio da descrigZo detalhada que segue
com referéncia aos desenhos anexoss Os quais apresentam um
exemplo n8o linitativo, nesses desenhos:

Fig., 1 = é uma vista esquendtica de um dispositivo
de determinag¢f@o do tragado do recorte do
contorno de um objecto plano, de acordo
com o invento;

Fig., 2 - é um esquema sinbptico parcial desse dis=
positivo;

Fig. 3a=3b=3¢c = ilustram os diferentes parametros



de referéncia utilizados para dirigir o
deslocamento da camara de uma imagem para

a seguinte;

Fig. 4 = ilustra as diferentes possibilidades de
deslocamento da camara em fungdo dos para-
metros de referéncia;

Figs. %a e 5b - representam uma pele em bruto antes
do tratamento e um exemplo de recorte obti
do.

O dispositivo representado a titulo de exemplo na
Fig. 1 compreende uma mesa (1) de deslocamento plano X,¥Y dotada
de um cavalete (2) apto a deslocar-se longitudinalmente em rela
¢80 & referida mesa. Bste cavalete (2) estd além disso dotado
de um suporte (3), mbvel em relacio a ele, segundo uma direcgfo
perpendicular & sua direcgdo de deslocamento.

Esta mesa compreende igualmente meios de arrastamen
to constituidos por dois motores (4) passo a passo, adaptados
para arrastarem independentemente um do outro o cavalete (2) e
respectivamente o suporte (3) ao longo de direcgOes ortogonais.

Sobre o suporte (3) encontra-se instalada uma cama=-

ra video (5) cuja altura por sobre a mesa de deslocamento (1)
é reguldvel de maneira a poder modificar o campo de vis80 dessa
camara em funcdo do nfvel de precisz8o requerido. Esta camara é,
de preferéncia, do tipo de transferéncia de cargas "C.C.D.", de
modo a permitir uma fixacZo em tempo real do objecto (6) duran-
te um deslocamento em continuo da camara.

Este objecto plano (6) disposto sobre a mesa de deg
locamento pode ser constituido por uma pele a que se deseja hap
monizar o contorno (supressdo dosg esgargamentos, rasgles, fran-
jag) depois de ter sido submetida aos tratamentos mecanicos e
quimicos clédssicos. Este objecto (6) pode igualmente consistir
numa placa sobre a qual estd representado um logotipo ou qual-
quer outro motivo de que se deseje realizar o recorte.

A camara video (5) fornece, de forma cldssica, um si
nal analdgico de video, representativo de uma porgdo do contorno
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desse objecto (6) a uma unidade de converso analégico/numéri
ca (7). Este sinal video é fixado, convertido sob a forma de
uma matriz de cbdigos numéricos, fungOes do nivel de luminosi
dade do referido sinal amostrado, depois tratado num processg
dor de andlises (8) para fornecer uma série de informacdes re
presentativas do tragado do recorte.

Esta série de informacOes representativa do tracga-
do do recorte safdo do processador de andlise (8) é fornecida
através dos meios de transmissdo (9) para um processador pilo
to (10). Este processador (10) estd adaptado para memorizar a
posicd@o dos referidos pontos do tracado e para efectuar testes
estabelecidos segundo critérios programados com vista a forne-
cerem informacBes que permitam a direcgZo da camara para a vi-
sualizag&o da porc¢@o de contorno contigua.

hp6s a realizac@o dos testes, o processador piloto
(10) fornece as informacOes de direcgdo da camara para Os
meios de arrastamento (11) dos suportes (2-3) desta camara e
fornece igualmente um sinal de sineronizagfo para o convers-
sor (7) autorizando a fixacZo de uma nova imagem.

L unidade de conversfo analégico/numérica (7) rece-
be 0 sinal video emitido pela camara (5) e o sinal de sincro-
nizacZo emitido pelo processador pilcto (10). Estz unidade (7)

fixa portanto o sinal video da imagem contigua & imagem preceden

temente tratada e afecta aos pontos dessa imagem cbdigos de vé-
rios bites, representativos dos niveis de cinzento desses pon-
tos entre um certo nimero de niveis pré-determinados entre o
branco e 0 negro, fornecendo assim uma matriz de cbdigos numé-
ricos representativa da referida imagem.

Esta matriz de cbdigos numéricos é enviada para o
processador de anflise (8) que compreende uma meméria de arma-
zenamento (12) apta a memorizar a referida matriz de cbdigos
numéricos sob o comando de uma unidade de meméria de acesso di
recto (13), uma unidade de cédlculo (14) composta por um micro-
processador, memdrias programas (15) e uma meméria de trabalho
(16) associadas ao microprocessador.

As memérias programas (19) contém o programa das
operacOes sucessivas a efectuar pelc microprocessador a partir



da matriz de cbdigos numéricos contida na membria de armazg
namento (12).

A primeira operacfo consiste em conparar
o nivel de cinzento de cada um dos c8digos numéricos com ©
nivel de cinzento de um limiar determinado, seja experimen=-
talmente, seja aquando da iniciag@o do sistema gerando-se a
imagem de um objecto conhecido. Esta operag@o conduz & obten
¢80 de uma matriz de cddigos bindrios a partir da qual é f&
cil determinar os pontos da imagem que pertencem ao fundo e
os pontos da imagem que pertencem ao objecto.

A segunda operagdo consiste em realizar a
cobertura do contorno do objecto. Esta operag@o de cobertura
consiste em tratar todos os pontos da imagem por métodos mop
folégicos tais como: erosdo e dilatag@o, permitindo harmoni-
zar O contorno suprimindo as respectivas irregularidades.

Deve notar-se que estes métodos de eroséo
e dilatac8o sfo facilmente adaptdveis as exigéncias de re-
corte de cada utilizador sem modificagfio da estrutura do
dispositivo. Com efeito, as caracterf{sticas do tragado do
recorte dependem essencialmente do numero de erosBes e de
dilatacBes 3s quais s8o submetidos os pontos que pertencem
ao contorno do objecto.

L operacZo seguinte consiste em extrair
a posigdo dos pontos representativos do tragado do recorte
e a proceder ao ordenamento dos referidos pontos com vista
a restitui-los na ordem de percurso do contorno.

L extraccio dos pontos do contorno consis-
te em determinar os pontos, dos quals pelo menos um ponto
vizinho sobre a mesma linha ou a mesma coluna pertence &0
fundo. O seu ordenamento consiste em realizar o seguimento
do tragado do recorte partindo dos bordos da imagem e a sg
guir o dito tragado até um outro limite da imagem. Esta ope
racdo é renovada enquanto restarem pontos do tragado que
ndo estejam tratados, na orla da imagem.

Os contornos ni2o referenciados represen-
tam buracos situados no interior do objecto, a uma distan-
cia do bordo desta pele suficientemente importante para que
as operacOes de erosdo e diltac8o sucessivas, ndo os tenham
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eliminado.
Deve notar-se que o tratamento de cada

uma das matrizes numéricas é realizado em tempo real duran
te o lapso de tempo que separa o fim da memorizac&o na mg
méria de armazenamento (12) e a fixac@o de uma nova imagem
na unidade de conversfo (7). Por exemplo, o tempo de tra=-
tamento de uma imagem que realiza a binarizacfo, depois
trés erosdes e dilatacBesy, depois a extracg@o do contorno
e finalmente o seguimento do contorno, é da ordem dos trés
segundos.

£lém disso, as diferentes operagOes de
binarizacfo, erosfio, dilatagfio, extracc@o de contornos, po
dem ser realizadas por meio de médulos com cabos, cada um
deles utilizado especificamente para uma operac@o determi-
nada, que permitem obter tempos de cdlculo ainda mails redu
zidos.

Estes médulos com cabos sdo0 dispostos em
série e realizam o tratamento dos cddigos numéricos forne-
cidos pela unidade de conversdo analégico/numérica (7), de
maneira a fornecer ao processador piloto (10) informagdes
representativas do tracado do recorte.

Um dispositivo dotado de médulos com ca-
bos ndo possui portanto nenhum processador de andlise e as
informacBes sobre o tragado do recorte sdo transmitidas
directamente ao processador piloto que possui, nesse caso,
uma memdria de armazenamento apta a memorizar as ditas in-
formacOes sobre o comando de uma unidade de acesso directo
memdria.

ks informacdes representativas do tragado
do recorte que resultam do seguimento do contorno apds tra-
tamento da imagem, sZo em seguida enviados para o processa-
dor piloto(10) cujo papel é assegurar a continuidade na de-
terminac8o do caminho de recorte, de uma imagem & outra,
completando o caminho de recorte da imagem (n) com uma por-
¢cdo de contorno de imagem (n+l).

Este processador piloto (10) recebe uma
série de informac¢des que s8o distribuidas por intermédio de



uma barra de dados (17) para uma unidade de edlculo (18)
constituida por um microprocessador, este estd associado
a uma memdéria programa (19) que contém os testes a efec-
tuar e uma memdria de trabalho (20).

L fim de assegurar a continuidade na de-
terminagﬁo do caminho de recorte, um método poderia consis-
tir em posicionar o dltimo ponto da imagem (n) ao centro da
imagem seguinte (ntl). De qualquer modo este método apresen
ta o0 inconveniente maior de arrastar consigo uma segunda
andlise de uma metade da imagem (n), o que trava notavelmen
te O processo.

Para remediar este inconvenientey O pre-
sente invento propSe-se definir cinco pontos de referéncia
cuja posicdo estd determinada (Fig. 3a). Quatro desses cin-
co pontos FNy FPEy, PS e PW est8o situados na periferia da
imagem, cada um deles no centro de um dos lados da referida
imagem. O quinto ponto PC estd posicionado @o centro da ima
gene

O papel do processador piloto (10) consig
te em ordenar um deslocamento da camara (5) de maneira a
que © ponto final Fn da imagem (n) venha posicionar-se so-
bre um dos pontos de referéncia PNy PE, PSy FW ou PC na ima
gem seguinte (n+l), de maneira que & porg¢do de contorno jé
tratada na imagem (n) e pertencente também & imagem (nt+1)
seja minima e a porgdo de contorno tratada na imagem (n+l)
méxima.

kssim, com excepcdo do tratamento da pri-
meira imagem, o ponto de inicio D do contorno de cada imagem
encontra~se posicionado sobre um ponto de referéncia PN, PE,
FSy PW, PC.

£1én disso, deve notar-se que quando na
imagem (n+1l) o processador de andlise (8) extrai diversos
contornos distintos, o processador piloto (10) determina
qual dos ditos contornos se relaciona com a imagem (n) pro-
curando aquele que possui um pontoc posicionado sobre ou na
proximidade do ponto de referéncia sobre o qual se situa o
ponto final Fn da imagem (n) na imagem (ntl).

Cada imagem é igualmente repartida em no-
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ve regides Rl...R9 semelhantes (Fig. 3b) que permitem tomar
em conta & posic8o do ponto final Fn do contorno na imagem
(n).

A direcglo da camara com vista & visuali-
zaglo de uma imagem (ntl) tem portanto em conta a posigdo
do ponto inicial Dn e respectivamente do ponto firal Fn do
caminho de recorte na imagem (n) e consiste em determinar,
a partir das referidas posigBes e em funclo de critérios
memorizados, © ponto de referéncia sobre o qual estaré po=-
sicionado o ponto final Fn na imasgem (n+1l).

Este método permite, com critérios de es-
colha judieiosamente definidos, diminuir em cerca de 30% o
ninero de imagens necessdrio & fixacf@o da totalidade do con
torno de um objecto em relagfo a uma estratégia que coloca
sistematicamente o ponto final Fn no centro da imagem (m+1l).

De qualquer modo, este método, nfo toman-
do em conta senfo os parametros reletivos & porcdo de pele
visualizada, pode conduzir & andlise: de imagens, ditas
"p8o vdlidas", que comportam um comprimento de contorno mui
to fraco inferior a um valor limiar determinado. Este é o
cas0, nomeadamente, aquando da operaciéo de "contournage"
de uma pele quando a camara estd posicionada por cima de
apendices tais como as patas dessa pele.

Os critérios utilizados acima podem ent&o
conduzir a um deslocamento da camara que ndo permita visua-
lizar uma porc3o de contorno interessante. Para esse efeito
é introduzido um segundo critério que tem em conta, por um
lado, o ponto de partida da andlise da pele (ou qualquer
objecto plano de forma definida e que apresente apendices)
e, por outro lado, o sentido do percurso (trigonométrico ou
inverso) (Fig. 3¢)e

0 processador piloto memoriza as coorde-
nadas em X e ¥ da camara (5) sobre @ mesa de deslocamento
(1) e em func@o das coordenadas do ponto de partida e do
sentido do percurso, pode assim determinar, aquando da vi-
sualizac@o de uma imagem "pio vélida", se essa imagem cor-
responde ou nféo a uma regifio particular da pele.

No caso afirmativo, O processador inibe os



resultado dos testes que tomem em conta as posigles do ponto
de partida e do ponto final da imagem (n) e determina a posi
¢80 do ponto final da imagem (n) na imagem (n+l) em fungdo
da regifio onde estd posicionada a camara.

Deve notar-se que quando estes critérios condu
zirem, por si mesmos, & visualizac8o de uma segunda imagem
"n3o vilida", os resultados dos testes sfo inibidos e o pon-
to final do contorno da imagem (n) é sistematicamente posi-
cionada no centro PC da imagem (nt+l). Esta solugdo é igual-
mente adoptada aquando da visualizacfo de uma imagem ndo vé-
lida fora das regiles particulares pré-determinadas.

A Fig. 4 representa para esse efeito todas as
combinacBes que permitem determinar a posigd@o do ponto final
Fn da imagem (n) na imagem (n+1).

Quando a totalidade do contorno do objecto é
visualizada, as informacSes memorizadas na meméria de traba-
1ho (20) do processador piloto (10) sfo fornecidas por inter
médio de interfaces de comunicacgo (21) a meios de recorte
(22) industriails tais como tesouras eléctricas, laser, jato
de fluido, aptos a realizarem o recorte efectivo da pele.

Ls Figs. 5a e 5b representam uma pele antes e
depois do tratamento e pode notar-se que esta pele apresenta,
depois do tratamento, um contorno muito mais regular.

Um dispositivo tal como o descrito acima e que
ponha em funcionamento médulos com cabos a fim de realizar as
operacBes de binarizagfo, erosfo, dilatag@o, extracgdo de cop
tornos, permite realizar a fixac&o do contorno de uma pele de
carneiro e determinar o caminho 6ptimo de recorte com uma ca-
déncia de duas a trés peles por minuto. Este rendimento pode
ainda ser melhorado se se dispuser de duas camaras méveis,
analisando cada uma delas uma parte da pele.

-1k
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RESUNMO

Descreve-se um processo e um dispositivo
para a determinac&o do caminho do recorte do contorno de um
objecto plano em funcgéo de parametros que se referem &ao as-
pecto periférico do referido objecto. Esse processo consis-
te em gerar uma imagem videO de uma porgio do contorno do
objecto por meio de uma camara video, em converter © sinal
analégico dessa imagem numa matriz de c6digos numéricos re-
presentativos do nivel de cinzento dos pontos, em tratar pe
lo cdlculo essa matriz em fungioc de parametros do recorte
de modo a fornecer informagOes representativas do tragado
do recorte, em memorizar essas informagOes, em efectuar so-
bre elas uma série de testes estebelecidos segundo crité-
rios programados com vista a fornecerem informagOes que per
mitam a direcgfo da camara para a visualizagio de uma por-
c8o de contorno contigua e em ordenar o recorte efectivo
quando a totalidade do contorno estd memorizada.

-15-
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19, - Processo para a determinaggo do tragado do
recorte do contorno de um objecto plano em fungZo de para-
metros relativos ao aspecto periférico do referido objecto,
do tipo que se caracteriza por:

gerar, por meio de uma camara de video (5) uma imagem com
trama de uma porcZo do contorno do objecto (6), constituida
por pontos repartidos em linhas e em colunas,

apanhar em tempo real o sinal analégico dessa imagem, con-
verté-1lo numa matriz de cédigos numéricos, cada um deles re
presentativo do nivel de cinzento de um ponto da imagem e
memorigar essa matriz em tempo real, caracterizando-se O rg
ferido processo por consistir em;

tratar, por meio de cdlculo, a matriz de cédigos numéricos,

em func@o dos parametros do recorte, de maneira a determinar
os pontos representativos do tracado do recorte,

memorigar as informacBes representativas da posigdo dos pon

tos representativos do tracado do recorte, ,

efectuar, com base nas citadas informagOes, uma série de teg
tes estebelecidos segundo critérios programados com vista a

fornecerem informacOes que permitam a direcgéo da camara pa-
ra a visualizagfo da porgéo de contorno contigua,

ordenar o recorte efectivo logo que a totalidade do contor=-

no estd memorigada.

29, - Processo de acordo com a reivindicagZo 19,,
caracterizado pelo facto de consistir, para cada imagem

tratada (n), em:

proceder ao ordenamento das informagOes memorigadas, repre=-
sentativas da posicéo dos pontos do tracado do recorte ten-
do em vista restitui-las na ordem de percurso do contorno,
extrair das ditas informac¢Oes as informacOes representati-

vas da posigZo do ponto de partida (Dn) da porgdo de contor
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no e de ponto final (Fn) da referida porgdo de contorno, con
sistindo os testes efectuados a partir das referidas informa
¢Bes em comparar a posigdo do ponto de partida (Dn) e respeg
tivamente do ponto final (Fn) da referida imagem (n), com va
lores de referéncia memorizados, cuja posic@o é determinada,
tendo em vista fornecer uma informagf8o representativa da po-
sic80 do ponto final (Fn) da imagem (n), na imagem (nt+l).

39, - Processo de acordo com a reivindicaggo 29, ca=-
racterizado pelo facto de consistir, por um lado, em definir
um ndmero determinado de pontos de referdncia cuja posigéo
é pré-determinada e, por outro lado, em subdividir cada ima-
gem num ndmero de regides determinadas, consistindo os testes
efectuados com base nas informacOes representativas do ponto
de partida e do ponto final da porcdo do contorno de uma ima-
gem (n), por um lado, em determinar o ponto de referénecia cu
ja distinecia ao ponto de partida (Dn) é minima e, por outro
lado, em determinar a regifo da imagem (n) onde se encontra
posicionado o ponto final (Fn) e a deduzir daf, em funcgio de
eritérios programados, a posic8o do referido ponto final (Fn)
na imagem contigua (n+l).

4o, - Processo de acordo com a reivindicagdo 32,, ca-
racterizado pelo facto de consistir em posicionar o ponto fi-
nal (Fn) da imagem (n) sobre um ponto de referéncia de modo a
que constitua o ponto de inicio da por¢éo de contorno da ima-

gem (n+l).

592, - Processo de acordo com qualquer uma das reivindi
cacOes precedentes, caracterizado pelo facto desse tratamento
da matriz de cbédigos numéricos consistir ems:

numerar essa matriz de e8digos numéricos sob a forma de cbdi-
gos bindrios cujo valor é fungdo da presenca ou auséncia de
objecto com vista & obtencfo de informagCes representativas
do contorno do objecto,

-17-
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tratar as referidas informacOes representativas do contor-
no do objecto por meio de métodos morfolbgicos tais como:
erosdo, dilata¢3o ... tendo em vista fornecer informag3es
representativas da posicio de pontos do tragado do recorte.

69, - Dispositivo de recorte do contorno de objec-
to plano tendo em vista a execugdo do processo de acordo
com qualquer uma das reivindicagOes precedentes, do tipo

que compreende:

pelo menos uma camara de video (5) disposta a gerar suces-
sivamente imagens video de porg¢des do contorno do objecto
(6), uma unidade de conversfo analégico/numérica (7) que
recebe 0 sinal video da camara (5) e adaptada para assegu-
rar a recep¢do desse sinal e fornecer uma matriz de cbdigos
numdricos fungdes do nivel de luminosidade do sinal video
de amostragem,

um médgulo (8), dito "processador de anédlise", que compreen
de: '

uma meméria de armazenagem (12) apta a memorizar cada uma
das matrizes de cdbdigos numéricos e comandada por uma uni-
dade de acesso directo & memdria (13) apta a gerar o orde-
namento em meméria dos e¢dbdigos numéricos,

uma unidade de céleulo (14) adaptada para assegurar o trata
mento dos e¢bdizos numéricos contidos na meméria de armazena
gem (12) e associada, por um lado, a uma nembria programa
(15) que contém um programa de operagles légicas a efectuar
e, por outro lado, & uma memdria de trabalho (16) para a ar
mazenagen proviséria dos resultados,

um médulo (10) dito "processador piloto" disposto para recg
ber as informac®es safdas do processador de andlise (8) e
que compreende uma unidade de edlculo (18) adaptada para
efectuar testes sobre as informagOes recebidas e associada,
por um lado, a uma meméria programa (19) que contém os tes-
tes a efectuar e, por outro lado, a unma memdria de trabalho
(20) para a armazenagem das informagdes saidas do processa-



dor de andlise,

meios de transmiss8o (9) aptos a transmitirem as informa-
¢Bes do processador de andlise (8) para o processador pilo
to (10),

caracterizando-se o referido dispositivo pelo facto de com=-
preender:

meios de deslocagio (1l) de cada cémara (5) aptos para en-
gendrarem um deslocamento plano das referidas cémaras,

uma interface de comunicagdo (21) de informagOes fungfo do
resultado dos testes saidos do processador piloto (10) pa=-
ra os meios de deslocagdo (11) de cada uma das cé@maras com
vista & direcgdo do deslocamento destas,

uma interface de comunicacdo (21) das informacgGes referen-
tes ao tragado do recorte safdas do processador piloto (10)
para meios de recorte (22) de contorno do objecto plano.

79, - Dispositivo de acordo com a reivindicac&o 62.,
do tipo que compreende um circuito de transferéncia de car-
ga "C.C.D." com vista a gerar as imagens video sucessivas
das porg¢les sucessivas do contorno.

Lisboa, 26, Tk, U5

/7 // /
2
- o= 7z
( C:::%?foﬁ;7z“szf?fzfiz::ff:>

N8 VUDGRERG LUURENCT
Fropesic de

R T e sARGlA

hgenle oficli i Moz iidsde indusirial



221

T
MEIOS DE RECORTE

10

a

~PROCESSADOR
PILOTO

Fig. 1
8
PROCESSADOR
DE ANALISE
T—~| COWERSR |
AlD




PILOTO

Lo —— ﬂ ______________
21 INTERFACE DE COMUNICAGAO
N~ MEIOS MEI0S
DE ARRASTAMENTO 22\/ DE
DA CAMARA RECORIE




: PW ,
Fig.3a . _PC PE
b PS
R1 R2 R3
Fig. 3b RL RS RG
R7 R8 R9
Fig. 3c
NOROESTE NORTE
NW |
\\
OESTE
SUDOESTE
” SW

NORDESTE



F
R,
RS
R7
R1 /pyfR3\ .
RS R
R9
PE PC PW PN PN

ig. 4

VISTA VALIDA

PC

PS

22, VISTA
NAO VALIDA

PC

TUSEBSENTA | -
{ souos‘“

VISTA NAQ VALIDA

SENTIDO INVERSO
SENTIDO
DIRECTO
OUTRA REGIAD
W REGIm
NE I*E
N SE! W)
PW PN PE PS PC PSS PW N
R2
R3 R3 RS
Rt/ RE Re /RYRE\ \ R8
RL R R7 RS ReIR7\ \Ra
R6 RS

PE PC PW PS PS PC PN PW PW PS PE PN



Fig. da

Fig. 5b

65500

<

'i*‘t!é‘f}i
) ;:- |

s




	BIBLIOGRAPHY
	DESCRIPTION
	CLAIMS
	DRAWINGS

