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REZUMAT 

cu un necesar redus de resurse de ca

transformare Hough aleatoare, care este optimizat pentru a 
, cum sunt sistemele de 

Algoritmul este suficient de rapid pentru a fi combinat 
eal. Spre 

obiectele reale.  

Cuvinte cheie 
Segmentare, analiza scenei , AR. 

INTRODUCERE 

 AR (Augmented Reality
(tracking

zarea imaginii generate de calculator 

reale.  

obiecte reale: un tabel periodic al 

vor fi asociate cu atomi. 
-

folosind tehnicile de viz
10]

bile -un mediu 
-

Terenul de foosball este semi-

Tehnicile low-cost din domeniul vederii automate 
(computer vision

omplexitatea 
de calcul fiind mai interesante din motive de 

low-cost

markerilor fiduciari planari (de ex. ARToolKit [5], 
ARTag[8], reacTIVision [1], ARToolKitPlus [21]).  

Principala limitare a acestei tehnici este necesitatea unei 
zone planare nef
obiect real. O astfel de modificare nefirea

-ul 
haptic.  
Un alt dezavantaj al markerilor fiduciari este sensibilitatea 

- e

utilizatorului.  

r bile colorate cu diametrul cunoscut [19]. 

Bile
3  Robocup 

sistemul de computer vision Hawkeye [15] unde camerele 
-a lungul unui teren de tenis pentru 

bilei. Bradley  Roth [2] folosesc o minge 

bounding circle 
estimation zgomotul de 
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9] au introdus un 

, bile 

comune -real care ia 
palul 

, care 

 tehnicile  
low-level vision: detec

detectarea cercului. 
Circle 

Hough transform (CHT) [7] care a extins principiile de 

Ideea 

-

semnificative dintr-

-ului original 
s-au dezvoltat diverse tehnici derivate. 

14
coarse grid

pr

de voturi [11

poate fi foarte mare. 

gradientului a pixelilor de pe muchie. Kimme et al. [13]
e

16

Euclidiene pentru estimarea celor mai probabili parametri 
ai cercului. 

este co -
procesare unde un detector de muchii robust (de ex. [4]) 

lor neglijabile ale 

, 

care tre

metodele bazate pe accesul aleator la datele de intrare. 

cercurilor de Xu et al.[22  de 

cazul nostru). Cu toate acestea, detectarea muchiilor 

HT permit doar estimarea 

ajustare a erorilor 
-

site 

magnitudinea gradientul 19],

Figura 1. (a) Imaginea color de intrare, (b)rezultatul 
-

TEH

, 
mai mic de pixeli de muchie, spre deosebire de celelalte 

ucere 

-line parametri intrinseci ai camerei 

-
care rea imaginii 

rafinarea parametrilor cercului. 

Calibrarea 
Faza de calibrare off- Prima 
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denaturare ai camerei din mai multe fotografii ale unui 

[5]. 

se
algoritmului mean-shift [6
doar constanta culorii regiunii, prin urmare se va efectua 
segmentarea mean-shift indiferent de 
(luminance) folosind doar componentele de culoare (din 

20

bilei (Fig. 1b). 
Pentru etichetarea regiunilor, la segmentarea imaginii se 

17]. Pentru 

potrivire a cercului [19].  

ne- -calcula un 
clasificator RGB simplu ce permite convertirea imaginii 

-un singur indice. Clasificatorul este 
implementat ca -

Segmentarea  

(Fig. 

(Fig.
analiza componentelor conectate (Fig. 2d) 

regiuni sunt conectate 

fiecare poate reprezenta una sau mai multe bile (Fig. 2c). 

nedistor

detectarea cercului din muchiile de  deoarece va 
-

blemele ivite din cauza mai 
-o regiune, 

fundal. 

se potrivi mai bine cu frontierele bilei reale folosind o 

rocesare.  

2.a) imagine 2.b)algoritmul 
mean-shift

2.c) imagine 

2.d) detectare 
pete(blob)

2.e) algoritm mean-shift 
potrivire

E

rep

i frecvent 

-
coeficient: 

pctNvoturiN
razavcentruvQ
_*_

_*_

unde v_centru
ales, v_raza
N_voturi
centrului iar N_pct
petei. Valoare lui Q
sau grupuri de cercuri este cu 3-

. 

Rafinarea parametrilor cercului 

 se potrivi mai bine cu frontiera 

introd
al.[19

-

Rezultate 

experimentelor efectuate. 
Principala limitare a acestui algoritm este presupunerea 

culori distincte care vor fi recunoscute. Astfel, se face un 

cluster-
lori dar scad 

coliziune cu obiectele de pe fundal. 
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Conform Sykora et al. [19] 4 clustere de culoare distincte 

ina zilei este 

unt 

trecere-jos sau filtrare Kalman [12
re. 

CONCLUZII NUARE 

timp real. Comparativ cu markeri plana

adecvat. 

zate 

(de ex.,

celui mai aprop

ii
(flickering

te bilelor cu 

CONFIRMARE 
 din proiectul de cercetare 

PN0503/2009. 
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