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INTRODUCCION

El sector productivo nacional y en particular la
industria, demanda soluciones rapidas para la
incorporacion de tecnologias de vision artificial
con el objeto de optimizar su produccién y
ofrecer productos competitivos en el mercado
local e internacional, esto surge luego de las
diversas experiencias en el asesoramiento a
empresas de diferentes rubros como la
industria textil, farmacéutica o la de produccion
frutihorticola. La visién artificial en conjunto con
otras é&reas del conocimiento como el
aprendizaje automatico o el reconocimiento de
patrones, es una herramienta crucial para el
desarrollo de las PyMEs que actualmente
incorporan la tecnologia importando
comunmente tanto hardware como software lo
gue genera una fuerte dependencia con el tipo
de cambio o las condiciones internacionales
impactando muchas veces en la competitividad.
Por otra parte, teniendo en cuenta uno de los
objetivos estratégicos del INTI en su agenda
2025 que es la incorporacion de tecnologia
para el desarrollo de la industria 4.0, la vision
artificial juega en ese sentido un papel
fundamental. Es por esto que se decidio
empezar a desarrollar un plataforma para la
prueba de algoritmos de clasificacion que es
una de las aplicaciones méas usadas en el
sector productivo.

Cabe mencionar que el presente trabajo se
realiz6 en el contexto de pandemia que
comenzé en el 2020, lo cual obligd a usar los
recursos disponibles para el logro de los
objetivos propuestos.

OBJETIVOS

Desarrollar una plataforma que permita probar
algoritmos de clasificacion de objetos en tiempo
real.

Desarrollar un algoritmo que resuelva las
tareas criticas dentro de un sistema de vision
tipico.

DESARROLLO

El primer trabajo que se tuvo que realizar fue el
relevamiento de los recursos humanos
disponibles para este desarrollo. Se considerd
especialmente la heterogeneidad y la
complementariedad del grupo.

En una segunda etapa se hizo un estudio de
las herramientas de desarrollo disponibles. Se
considerd el nivel de dominio de las mismas en
el grupo y se evaluaron las ventajas y
desventajas de cada una. En la Tabla 1 se
muestran las mas importantes.

Tabla 1: Herramientas de desarrollo seleccionadas.

Lenguaje | Python
Entorno de Desarrollo | Visual Studio
Control de Versiones | Git
Bibliotecas | OpenCV
Sistema Operativo | Multiplataforma

Posteriormente se establecié la arquitectura de
un prototipo funcional (hardware+software) con
el objeto de que sirva de referencia para el
desarrollo de la plataforma: Fig.1.
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Figura 1: Diagrama en bloques del prototipo.

Luego se definio el algoritmo encargado de
resolver las tareas que se consideran criticas.
Se tuvieron en cuenta particularmente la
latencia y la fluctuacion de los retardos
involucrados  (jitter), para el correcto
funcionamiento del sistema en tiempo real.
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Finalmente se defini6 un hardware minimo
considerando los recursos disponibles, ver
Fig.2.
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Figura 2: Hardware minimo para la prueba del algoritmo
critico..

La funcién del prototipo definido, en su estado
de prueba de concepto, es obtener diferentes
vistas de un objeto que pasa por una cinta
transportadora en el campo de visién de una
camara. Este es el caso tipico de una linea de
produccién que trabaja a una velocidad
establecida segun la aplicacion. En este
desarrollo se especificé que el sistema de
vision tenga la capacidad de procesar hasta 5
objetos por segundo capturando 4 vistas de
cada uno. Esto implica que cada 200ms se
debe tomar una decision de clasificacion.

Hay dos factores criticos en los sistemas de
tiempo real tales como el propuesto:

e Tiempo de ejecucion de tareas.
e Administracion de las mismas en el
tiempo.

En este trabajo se usé el modelo de méaquina
de estados (FSM) [1], que junto con
herramientas de programacion concurrente [2],
permiten una mejor administracion de las
tareas en el tiempo y el uso mas eficiente de la
potencia de procesamiento de la computadora.

Para la generacion de las sefiales de
sincronismo necesarias se utiliza una placa de
desarrollo OlinuXino A20 que envia la sefial de
sincronismo por un puerto serie RS232.

RESULTADOS

Hoy se cuenta una plataforma de desarrollo
basica funcionando, compuesta no solo por los
modulos del programa desarrollado, sino
también por las herramientas seleccionadas
para el trabajo colaborativo dentro del INTI.
Este conjunto permite programar y probar
rapidamente algoritmos de visién artificial para
satisfacer demandas de potenciales clientes.

El algoritmo desarrollado para resolver la tarea
critica funciona como se espera, pasando
correctamente las primeras pruebas. Las
cuales consisten en verificar que el buffer
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contenga las 4 vistas de cada objeto
correctamente almacenadas. Fig. 3.

Figura 3: Buffer de 4 objetos, con 4 vistas de cada uno
en cada fila.

El tiempo de procesamiento durante un ciclo de
clasificacion por tamafio es de 80 ms. con un
desvio de 20 ms. Estas mediciones se
obtuvieron con una PC comun, AMD FX-6100
Six-Core con 8GB de RAM bajo Windows 7 de
64 bits y una webcam.

DISCUSION Y CONCLUSIONES

El tiempo de procesamiento que se obtuvo
permite realizar clasificaciones simples, tal
como la presentada en este trabajo donde se
us6 el criterio de separar por tamafio. Sin
embargo, para clasificadores mas complejos es
necesario reducir el tiempo de procesamiento.
Por ejemplo, cuando se selecciona por textura.

Un proximo trabajo es usar programacion
concurrente 'y una camara industrial para
optimizar el funcionamiento del programa y el
uso de los recursos del sistema.

Se prevé también, el agregado de un servidor
para acceder a las imagenes almacenadas en
una maquina de supervision.

Las imagenes generadas en una linea de
produccién podrian utilizarse para aplicar
métodos de clasificacion con aprendizaje
automatico. Este primer trabajo es base para el
desarrollo de sistemas de clasificacion mas
complejos.
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