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Para efectuar el Lratamiento de Imdgenes por computa
futa primeramente Lo nespeita disponer de imdgenes numor |-
c2e en la memnria de la computadora. Dado gue para obtener
tra luena recolucidn e noresitan imigenes numéricas campues
tat de al menos 64K "pirelz" (elementos de imagen), entonces
£ neresario disponer de bastante memorla para alojar la ima
ger numérica. Para evitar este inconveniente y poder hacer
el tratamiento de Tmigen=s usando microcomputadoras de 8
hits, propenemos tener en memoria sdlo la parte de la ima-
gen sohbre la cual se efectda el tratamiento y sustitulr es-
ta porcion de imagen por la siguiente, una vez termlinado su

procesamiento.,

En este trabajo se describe un dispositivo desarrolla
do con el objeto de digitalizar una imagen de televisidn con
una resolucidn de 256x256 pixels, cada une de ellos codifica
do en 2° niveles de gris. La particularidad de este sistema
es aue permite la adquisicldn de una imagen ya sea en riemps
real (cadenclia imagen) o en modo diferido. En el primer ca-

b ; :
so se codifica en 27 nlveles de gris, mientras que en el se-

h : 8 ;
gundo se codifica en 2° niveles de gric.
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La primera opcidn se logra haciendo una digitalizacidn
rapira (16.6 ms) !inea por 1inea y un acceso directo a la me
meria de la computadora. La sequrda consiste enh una digitali
zacién columna por eolumna d¢ una porcidn de la imagen {de 3
o & columnac) gue se desliza de columna en caolumna hasta
barrer la totalidad de la imagen. fn este casc, la computado
i

ra envia al dioitatlizader va direccidn de lay columnas por

adguirir.

El =istema digitalizador objeto del prurente trabajo
ceif ronstitufdo por siete bLloques: Témara de television,
teparador de la sehal de video {SEF), Digitalizador “"Flash-
Pipe-Linc" (FPLY. Erpaquetader de pixels (epY, Unided de

control (WCY, Entreinz v Computadera FOP T1s03.

E] SEP extrae la sincronia horizontal y vertical de
la sefal compursta de video nccesarias para cf funcignamien
to de la UC. EV FPL ejecuta la conversidn analdnico digital
de cada pixel y Yo codifican en 8 o % bits segdn las necesi
dades, empleando para ello 250 ns. aproximadamente. Para
hacer mas eficiente el almacenamiento en la memoria, el EP
empaqueta 2 o h pixels sveesivos {de acuerdo con su langi -
tud, 8 o & bits). La UC se encarga de controlar y sincroni
sar los diferentes blogues y asegura 'a comunicacidn con la
computadora. La entrefaz sirve de canal de comuniczcidn
entre el digitalizador y la computadora e incluye el dispo

sitivo de Acteso Directo a Memoria.

€1 digitalizador objeto del! presente trabajo se uti-
liza sctualmente en la Inspeccién automdtica de la forma y
dimenslones de objetes {asisladoes) manufacturados paralﬁu
control de calidad. Una aplicacidn en Robdtica de este di

gitalizador es la de andlisis de escenas multichjeto para

gxtraer la sigulente informacion:
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- cantidad de objetos presentes en la escena.
- coordenadas de sus barfcentraos. |
- principal momento de fnercia.

" reconccimiento de dichos objetos mediante com
paracidén de sus vectores caratteristicos cuyos
componentes son: drea, perimetro, radio del clr
culo mas pequefio que inseribe al objeto y Radle
del cTrculo mas grande inscrito en el objeto.

locallzacidn de sus posibles zonas de prensién.
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