Reconnaissance de la rondelle et du but
On obtient une image grâce à la camera USB placé au dessus du Robotino.

On peut visualiser et transmettre le résultat avec ce bloc :
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Pour ensuite pouvoir effectuer un traitement de ce résultat.

Ensuite on a relié le bloc suivant :
[image: image2.emf]
Nommé Recherche de plage colorimétrique (Color Range Finder)

Ce bloc nous permet des sélectionner sur l'image une zone de couleur et en relâchant le bouton de la souris, le bloc garde en mémoire la valeur, la teinte et la saturation de la plage colorimétrique choisi.

En sortie de ce bloc on obtient une image binarisée avec en blanc tous les parties de l'image dont la couleur appartient à la plage sélectionnée et le reste en noir.

Ensuite on a relié 2 blocs suivant :
[image: image3.emf]
Nommé Filtre (Filter)

Dans lequel on peut choisir le type de filtre (Maximum ou Minimum) et la taille de masque (allant de 3 à l’infini (si on dépasse la taille de l'image cela devient inutile) par pas de 2 en 2)

Le premier filtre a un type Minimum et une taille de masque égale à 5, ayant pour but de réaliser une érosion.

Le deuxième filtre a un type Maximum et une taille de masque égale à 7, ayant pour but de réaliser une dilatation.

L'ensemble réalisant une ouverture qui sert retirer les défauts captés ou les objets non désirés.

Ensuite on a relié le bloc suivant :
[image: image4.emf]
Nommé Traqueur de segment (Segment tracker)

Ce bloc à pour but de labelliser l'image c'est-à-dire de répertorier chaque 

Dans lequel on peut choisir initialisation (Surface maximale ; image centre ; en bas ; en haut ; sur la gauche ; sur la droite)

- Surface maximale : le segment traqué est celui dont la surface est la plus grande par rapport aux autres segments trouvés.

- Centre de l'image : le segment traqué est celui qui est le plus proche du centre de l'image.

- En bas : le segment traqué est celui qui est le plus proche du bord inférieur de l'image.

- En haut : le segment traqué est celui qui est le plus proche du bord supérieur de l'image.

- A gauche : le segment traqué est celui qui est le plus proche du bord gauche de l'image.

- A droite : le segment traqué est celui qui est le plus proche du bord droit de l'image.

Il est possible de combiné 2 caractéristiques, par exemple, si on met un traqueur de segments réglé en bas puis un autre réglé à droite, l’ensemble traquera le segment le plus proche du coin en bas à droite.

On peut modifier aussi le paramètre Surface minimale [en pixel], ce paramètre peut varier de 0 à l'infini (si on dépasse la taille de l'image cela devient inutile), et il sert à ne pas prendre en compte les segments dont la surface est plus grande que la surface minimale spécifiée

Nous avons choisit pour le traqueur de segment :

Initialisation : Surface maximale

Surface minimale [en pixel] : 100

En parallèle à la sortie du deuxième filtre, on a relié le bloc suivant :
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Nommé Information d'image.

Ce bloc donne en sortie la largeur et la hauteur de l'image, dans notre cas :

Largeur : 300 pixels ????? (à vérifier)

Hauteur : 230 pixels ????? (à vérifier)

Dans la suite du projet, nous avons utilisé l’information de la largeur pour pouvoir centrer la caméra et par la même occasion l’axe du Robotino dans l’axe de l’objet recherché.

