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RESUMEN

El presente articulo presenta la descripcion de un programa desarrollado
con Matlab el cual detecta un determinado color (vector RGB) en una
secuencia de video que proviene de una camara web o de un video en
formato AVI almacenado en la memoria. De esta manera se puede hacer

el seguimiento de un determinado objeto que se caracterice por su color.

El programa cuenta con una opcién para que el usuario visualice la

trayectoria del objeto en movimiento.
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INTRODUCCION

Si estuviéramos interesados en analizar a través de un video el
comportamiento del movimiento de un objeto de color caracteristico,
como por ejemplo un satélite natural, satélite artificial o inclusive un avion,
se podria desarrollar un programa seguidor de movimiento por color.
Estos programas podrian ser utilizados en la NASA para dar seguimiento y
control a satélites o estrellas, los cuales tienen normalmente colores muy

particulares.

Desarrollaremos un programa en MATLAB que adquiera imagenes por
medio de una cadmara web y busque en tiempo real un color determinado
por el usuario, a través de un vector de valores RGB. Adicionalmente, el

programa graficara su trayectoria y posicion.

El proyecto se lo realizara a nivel de software basado en el estudio del
procesamiento de adquisicion de imagenes considerando la resolucion,

nuamero de bandas, trama por segundo entre otros parametros.

Se realizara un estudio acerca de la forma como Matlab trabaja con la
imagenes a través de la Matriz RGB, planos de la imagen, extraccion de

planos entre otras variables



La busqueda de color dentro de una imagen, obtenida de una secuencia de
video se centrard en el uso de un umbral de comparacion entre la imagen

de entrada y la matriz de color a buscar.

Para darle una mejor visualizacion al seguimiento del objeto, determinado
por el color seleccionado, se generara una gréfica de la ruta que este

objeto sigue.



CAPITULO 1

1. LA IMAGEN

1.1 Qué es unaimagen digital?
Una imagen digital es una funcion que depende de 2 variables f(x,y), donde
f es el brillo de un punto cuyas coordenadas espaciales son (X, y). A éste

punto se le llama pixel.

1.2 Qué es el procesamiento digital de unaimagen?

Es el conjunto de técnicas que se aplican a las imagenes digitales con el
objetivo de mejorar la calidad o facilitar la busqueda de informacion.
Cuando procesamos una imagen digital estamos convirtiendo la imagen en
un numero discreto de pixeles. El dispositivo que realiza éste proceso le
asigna un numero a cada pixel que especifica el brillo y el nivel de gris
(gray-level). Una imagen digitalizada tiene 3 propiedades basicas:

resolucién, definiciébn y nimero de planos.



1.3 Definicion, Resolucién y Niumero de Planos de una Imagen

La resolucion de una imagen es el numero de filas y columnas que forman
los pixeles. Una imagen que tiene m filas y n columnas tiene una resolucion
m x n. Esta imagen tiene n pixeles en su eje horizontal y m pixeles en su

eje vertical.
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Figura 1.1 Representacion Matricial (3 Matrices) de una imagen a color en
Matlab.

La definiciébn de una imagen, también llamada profundidad de pixel, indica

el nimero de colores que se pueden ver en la imagen. La profundidad de

modulacién es el numero de bits usados para codificar la intensidad de

cada pixel. Un pixel puede tomar 2"valores diferentes. Por ejemplo si n=8

el pixel puede tomar 256 valores en un rango entre negro (intensidad cero)

y blanco (intensidad 255).



El nimero de planos es el nimero de arreglos de pixeles que componen la
imagen. Una imagen con escala de grises (gray-level) estd compuesta por
un so6lo plano, mientras una imagen de color verdadero (true-color) esta

formada por 3 planos que son: Rojo(R), Verde (G), Azul (B).

Ifm,n.p)

-

Figura 1.2 Planos Rojo, Verde y Azul que componen una imagen a color
en Matlab.



CAPITULO 2

2. ADQUISICION DE IMAGENES

2.1 Funciones: imaghwinfo, videoinput, getdata, imshow, aviread

La adquisicibn de imagenes para el procesamiento provienen de dos

fuentes: cAmara web y un archivo de video de formato AVI.

Para la adquisicion de las imagenes con la camara web se usé la
herramienta de adquisicion de imagenes, utilizando funciones tales como
imaghwinfo para determinar el hardware conectado y establecer sus

propiedades.

La configuracién de la camara web se realiza con la funcién videoinput,
configurada de tal manera que la adquisicion sea de 50 tramas por disparo
(trigger), el cual es activado por software. La adquisicibn empieza apenas
inicia el video y tiene un intervalo de adquisicion de trama de 1 (valor por

defecto) para que la presentacion del video sea considerada en tiempo real.

Se establecen 50 tramas por disparo debido a que al iniciar la camara web
las dos primeras imagenes son de valor O (pantalla negra) y las siguientes

van poco a poco aclarando su nitidez. Por lo tanto, se dejan pasar las



primeras 50 tramas para estabilizar la imagen. La siguiente figura ilustra

este fendmeno.

Figura 2.1 Adquisicién de imagenes con cdmara web.

Una vez establecida las propiedades de adquisicién de la camara web, se
adquiere la imagen con la funcién getdata, la cual retorna por defecto una
imagen en formato uint8 (entero sin signo de 8 bits). La funcion también
permite establecer el formato de la imagen, por ejemplo double (nimero
racional). Sin embargo, se conserva el formato uint8 para simplificar la

presentacion de la imagen con la funcién imshow.



Para la adquisicion de la imagen de un video con formato AVI, se usa la
funcion aviread, la cual retorna una estructura cuyo campo cdata es el que

contiene las tramas del video.



CAPITULO 3

3. IDENTIFICACION DEL COLOR

3.1 Ecuacion “Diferencia” y Umbral

La identificacion del color ser realiza mediante una comparacion (resta)
entre los planos RGB de la imagen de entrada con el valor RGB ingresado
por el usuario.
Diferencia = [(PF::.,.. - P“,i < umbral ] A [(F‘G:-m. — G, ) < umbral lh [{PE:_,.:, — B, ) < umbral ]
El umbral se determina de forma experimental, llegando a la conclusion
que entre mas semejanza tenga el color a buscar con el fondo mayor debe

ser calibrado este umbral.

Esta ecuacién retorna una matriz binaria del mismo tamafio que la imagen
de entrada. Para precisar el color a buscar, se utilizan dos operaciones

morfolégicas para eliminar pequefias areas dentro de la imagen resultante.

Se usé dilacion seguida por erosion usando la funcion bwmorph para
luego realizar una erosion seguida por la dilacién. Los resultados de estas

operaciones se muestran en las siguientes figuras:



Figura 3.1. Imagen con el objeto a buscar ([255 138 139))

Figura 3.2. Imagen resultado de la Diferencia.

Figura 3.3. Imagen luego de realizar las operaciones morfologicas.

10
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CAPITULO 4

4. ENCUADRE DEL OBJETO Y TRAZADO DE RUTA

4.1 Funciones: regionprops y bwlabel

Luego de haber obtenido la matriz de diferencias y de haber realizado las
operaciones morfologicas, el siguiente paso es encontrar el area que
representa al color buscado en la imagen. Para este fin se usa la funcion
regionprops, la cual tiene como argumento de entrada una matriz de

identificadores que se la obtenemos de la funcion bwlabel .

La funcién regionprops, en su forma basica, retorna tres parametros: area,
coordenada del centro y coordenada de un rectangulo. Todas estas son

propiedades de los objetos (pixeles blancos) de la figura.

El rectangulo del objeto nos sirve para visualizar su movimiento, mientras
gue la coordenada del centro para graficar y almacenar su trayectoria. El

area del objeto la usamos para eliminar los objetos menores a 200 pixeles.

La trayectoria se almacena en una matriz nula, concatenando cada valor de
posicion. La interfaz grafica (GUI) del programa tiene una opcién para

almacenar la ruta recorrida usando la funcién save en un archivo .mat.
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La siguiente figura muestra la GUIl y la ruta del objeto:

. GUIDE_SC

| -) Figure 1

File Edit View Insert Tools Deskiop Window Hslp ~

SEGUIR COLOR DE WEB CAM

DS AR EL- ~

Ruta del objeto
&
UMBRAL: »
INICIAR
100
PARAR
120
PLOT RUTA| 140
| T . -
50 100 150 200 250 300 35 160 180 200 220

Figura 4.1 GUI de seguimiento de color y trazado de la ruta.
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4.2 Diagrama de Flujo_Paralelos
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Figura 4.2 Diagrama de Flujo_Nivel Textual
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Figura 4.3 Diagrama de Flujo_Nivel Lineas de Codigo

INICIAR \ .
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CAPITULO 5

5. INTERFASE Y MANUAL DE USUARIO

5.1 Pasos: Seguir color de video

) GUIDE_SC Al=3
SEGUIR COLOR DE WEB CAM O VIDEO AVI

FUEHTE: |WEBCAM v | UMBML:

1_

[ontener de imagen] INICIAR
R[ 212 ] PARAR 081
G[ 95 | =
o HLE 06 L

B[ 55 |

04t

02t

0 : : : ' ’

Figura 5.1 Interfaz

1. Seleccionar la fuente de video del POP- UP (menu) FUENTE

FUENTE: IWEBEAM v | umB

[ﬂhtener de imagen] IMIC

R[ 212 | [PAl
G| 95 |
Bl 55 |

Figura 5.2 Seleccion FUENTE
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2. Presionar el boton OBTENER DE IMAGEN para que aparezca un
cursor. Hacer clic derecho sobre el color a buscar. Automaticamente
se establecera los valores de la matriz RGB en los cuadros de texto
de la derecha:

[Obtener de imagen| INICIAR

165 PARAR

D

m o A
| |en
oo

Figura 5.3 Matriz RGB del color a buscar en la imagen

3. Establecer el umbral de comparacion:

4. Hacer click en INICIAR para comenzar la basqueda y trazado de ruta
del objeto. El boton PARAR detiene la adquisicion de imagenes:

uUMBRAL: | 50 X= 262.2854 Y= 72.1787

INICIAR

l Plot ruta ]

[ Guardar ruta]

Figura 5.4 Trazado de Ruta
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Una vez finalizada, el boton PLOT RUTA muestra la ruta en una
nueva figura:

Ruta del ohjeto
40 T T T T T

60+ E

80+ E

100+ E

120 - 1

140 .

160 - E

200 E

220 1 1 1 1 1
0 a0 100 150 200 250 300

Figura 5.5 Trazado de Ruta con su respectiva escala

El boton GUARDAR RUTA salva la ruta en un archivo .mat:

Guardar ruta del objeto

Guandar en: | (3 SEGUIR_COLOR_GUIDE ~| o« E e E-
> am
Documentos
recientes
F—
[
Escritorio

Mis documentas

Mis stios dered ~ Nombre: ]ruta - Guardar |
Tipo: | MATies (7mat) x| Cancelar

Figura 5.6 Guardar Ruta *.mat
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CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES

Umbral 30->60. El umbral no debe ser muy alto, se recomienda entre 30 y
60, menor a 30 es probable que el programa no detecte el objeto con el
color buscado y si es mas de 60 es probable que se pierda la identidad del
objeto debido a que hay un mayor nivel de tolerancia en los tonos del color

a buscar y pueda que se rastree a un objeto distinto.

Entre mas cercana esta la matriz RGB del fondo(digamos la pared) a la
matriz RGB del objeto, menor debe ser el valor del umbral, esto se debe al

parecido y a que la diferencia de tonos sera menor.

Si existen 2 0 méas objetos del mismo color, el programa sélo tomara en

consideracion para el rastreo al de maxima area.

El programa tiene un cierto grado de iteratividad debido a que el umbral se

lo pude cambiar hasta encontrar el valor del umbral que optimize el rastreo.
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La lluminacién es un factor muy importante para evitar ruido o mala
interpretacion del color a buscar. Ademas si se usa una webcam de mejor
captura el programa trabajaria mejor ya que la nitidez de la imagen es

también importante.

Las operaciones morfologicas abrir (open) y cerrar (close) reducen los
espacios “blancos” que crea el ruido provocado por perturbaciones de la luz

o por un umbral inadecuado.

Si se generan muchas trayectorias de forma casi aleatoria s6lo cambie el
valor del umbral a un valor inferior, éste le daré efectividad en la graficacion

de la trayectoria del color escogido por el usuario.
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APENDICE

Apéndice A: GUIDE_SC.m

function varargout = GUI DE_SC(varargi n)
% Begin initialization code - DO NOT EDI T
gui _Singleton = 1;
gui _State = struct('gui _Nane', nfil enane,
"gui _Singleton', gui_Singleton, ...
"gui _Openi ngFcn', @ DE_SC _Openi ngFcn,
"gui _QutputFcn', @U DE_SC CQut put Fcn,
"gui _LayoutFcn', [] ,
"gui _Cal | back', [D;
if nargin & ischar(varargin{1})
gui _State.gui _Callback = str2func(varargi n{1});
end

i f nargout
[varargout{1: nargout}] = gui_mainfcn(gui_State, varargin{:});
el se
gui _mai nfcn(gui _State, varargin{:});
end
% End initialization code - DO NOT ED T
%

% --- CONDI Cl ONES | NI Cl ALES DEL PROGRANA

function QU DE_SC Openi ngFcn(hChj ect, eventdata, handl es, varargin)
% Mover la QU al centro

novegui (hObj ect, ' center');

% String vacio para la ruta del video. Una vez que se elije el
video a | eer

% est e nanej ado (handl es) se sobreescribe con la ruta del video
(Ej: C\VIDEOtest.avi)

handl es.ruta=" "';

% Deshabilitar | os botones de "Trazar ruta" y "Quardar" hasta que
haya

% i nf or maci 6n di sponi bl e.

set (handl es.trazar _ruta, ' Enable',"of f');

set (handl es. guardar, ' Enable', " of f');

%

% Choose default command |ine output for GU DE_SC
handl es. out put = hObj ect;

% Updat e handl es structure

gui dat a( hbj ect, handl es);
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% --- Qutputs fromthis function are returned to the conmand |i ne.
function varargout = GU DE_SC Qut put Fcn(hCbj ect, eventdata,
handl es)

varargout {1} = handl es. out put;
%

%

% BOTON QUE SELECCI ONA LA | MAGEN DONDE DE ESCOGERA EL COLOR A
BUSCAR
function selec_fondo_Cal | back(hObj ect, eventdata, handl es)
% Deshabilitar el boton durante el proceso
set (hObj ect, ' Enable', " of f');
% Verificar la fuente de la inmagen, si es |la webcam o el video avi
sel _fuent e=get (handl es. vi deo_f, "' Val ue');
switch sel _fuente
I e
case 1 W\EB CAM
% I niciar entrada de video
vid = videoi nput (' wi nvideo', 1);
% Interval o de captuta de trama de | a cadena de video
vid. FraneG abl nterval = 1;
set(vid, ' TriggerRepeat',Inf);
% I niciar captura
%  Obtener el fondo
di sp(' bt eni endo i magen de fondo')
vi d. FranmesPer Tri gger =50;

start(vid);
data = getdata(vid,50);
f ondo=doubl e(data(:,:,:,50));
i mshow( ui nt 8(f ondo))
stop(vid);
clear vid
case 2%/ DEO AVI
[nonmbre ruta] =uigetfile('*.avi'," Sel ecci onar video');
% Si se presiona CANCELAR, retorna.
if nonbre == 0, return, end

% Leer | a secuencia de video AV
avi =aviread(fullfile(ruta, nonbre));
% Obt ener | as i magenes del video
video = {avi.cdata};
% Tormar | a i magen nunero 10 (Este valor es enpirico)
f ondo=vi deo{ 10} ;
% Al macenar la ruta y el nonbre del archivo
handl es.ruta_s=ful | fil e(ruta, nonbre);
% Mostrar |a inagen
i mshow( f ondo)
end
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% Usar | MPI XEL para tomar el valor RGB de |a imagen con click
der echo.
col or s=i npi xel (ui nt 8(fondo));
% Retorna si no hay col or sel cci onado
if isenpty(colors)
return
end
% Establ ecer la matriz RGB en los edit text.
set (handl es.rojos, ' String' ,colors(1));
set (handl es. verdes, ' String',colors(2));
set (handl es. azul es, ' String',colors(3));
% Actualizar los valores de la GU.
gui dat a( hObj ect, handl es)
% Habi | i tar nuevanente el bot6n
set (hObj ect, ' Enable',"on");
%

%

% --- FUNCI ON DEL BOTON "I NI Cl AR'

function inicio_Callback(hObject, eventdata, handl es)

% Habilitar | os botones de "Trazar ruta" y "Quardar"

set (handl es.trazar _ruta, ' Enable',"of f');

set (handl es. guardar, ' Enabl e', " of f');

% Est abl ecer el dato de usuario del botén PARAR en 0. Este botdn
PARAR

% deti ene | a busqueda de col or

set (handl es. parar_b, ' UserData', 0);

% Obt ener el unbral de conparci én de col or

unbr al =st r 2doubl e( get (handl es. unbral ," String'));

% Verificar que el valor del unbral es correcto, caso contrario
nostrar un

% nensaj e de error y detener el programa

if umbral <0 || isenpty(unbral) || isnan(unbral)

errordl g(' El unbral debe ser positivo y entero','Error de
unbral ')

return
end

% Obtener la matriz RGB de | os edit-text

R=st r 2doubl e(get (handl es.rojos, " String'));

G=st r 2doubl e( get (handl es. verdes, 'String'));

B=st r 2doubl e( get (handl es. azul es, " String'));

% Verificar cual es la entrada de video (Webcam o Video AVI)

sel _fuent e=get (handl es. vi deo_f, "' Val ue');

% Matriz vacia que va a al macenar |as coordenadas del objeto en
novi m ent o.

centros=[ ];
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% El codi go que viene ejecuta |a blsqueda en | a i magenes que
provi enes o
% bi en de la webcam o bien del video AVI.
switch sel _fuente
I e
case 1 W\EB CAM sel ecci onada conp fuente de video
% | niciar entrada de video
vid = videoi nput (' wi nvideo', 1);
% Repeticiones de captura infinita
set(vid, ' TriggerRepeat',Inf);
% Interval o de captuta de trama de | a cadena de video

vid. FraneG abl nterval = 1;

% I niciar captura

start(vid);

% I ndi car el axes en donde se graficara la inmagen con |la
ruta

axes(handl es. axes1)

try

while 1 % Cclo inf hasta presionar bot6n PARAR
i f get(handl es. parar_b, "' UserData')==
break % Sentencia que termina con el ciclo

VWH LE

end

% Extraer datos de |la web cam
"getdata(vid, nuestra)"

| = getdata(vid,1);

% ransformar imagen a formato de dobl e precisioén
naneri ca

I =doubl e(1);

% Cal cul o de la referenica

di ferenci a=(abs(I(:,:,1)-R <unbral)&abs(I(:,:,2)-
G <unbral ) &(abs(I(:,:,3)-B)<unbral);

% Rerover ruido (elimnar pequefios hoyos y rellena
aberturas)

% 4 SIGNI FI CA 4 obj et os conect ados

a = bwl abel (diferencia, 4);

% Real i za cierre norfol 6gico (dilacion seguida por
| a erosion)

b = bwnorph(a, ' close');

% bwror ph: real i za operaci ones norfol 6gi cas en
i magenes bi nari as

% open- >Real i za apertura norfol 6gi ca (erosioén
segui da por |a dilacion)

di ferenci a = bwror ph(b, ' open');

% Transformar |a imagen a U NT8 para nostrarla con
la

% f unci 6n | MSHOW

i mgen=ui nt8(1);

i mage(i magen)

% Eti quetar cada objeto encontrado

etiqueta = bw abel (diferencia, 4);
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% Det ermi nar propi edades de | os obj etos encontrados
cono:
%' Area', 'Centroid, y 'caja
obj eto = regi onprops(etiqueta);
% Contar el nunero de objetos encontrados
N = size(objeto, 1);
if N<1]|]| isenpty(objeto) % Retorna si no hay
ni ngun objeto en |l a imagen
continue % lnicia el siguiente ciclo while.
end
% Eli mnar | os objetos con area nenos a 200
(elimnar ruido)
s=fi nd([ obj et 0. Area] <200) ;
if ~isempty(s)
objeto(s)=[ ];
end
% Cont ar nuevanente el nanero de objetos
encont r ados
N=si ze(obj et o, 1) ;
if N<1]]| isenpty(objeto) % Retorna si no hay
ni ngun objeto en |l a imagen
conti nue
end
[area_maxi panj =max([objeto. Area]);
% or n=1: N
hol d on
centroid = objeto(pam. Centroid;
C X = round(centroid(1));
CY = round(centroid(2));
set (handl es. coordenadas, ' String' ,[' X=
,numstr(C X)," ',"'Y=",nunkstr(CY)])
centros=[centros; C X C.Y];

rectangl e(' Position', objeto(pan).Boundi ngBox, ' EdgeCol or',"'g',"' Li neW
idth',2)

plot(C X CY, Color',"'g"," Marker','+' ,'LineWdth', 2)
pl ot (centros(1:5:end, 1), centros(1:5:end, 2));

hol d of f
%end
dr awnow
end
%Par ar adqui sicon de video al terminar el ciclo Wile
stop(vid);

catch %-unci ones que se ejecutan en caso de suceder un
error en |la adquisiciodn

stop(vid); %Parar | a adqui sici6n de inhgenes
delete vid %Borrar el objeto de video (ver imaqtool)
clear vid % Borrar el objeto de video del workspace

errordl g(' Sucedi 6 un ERROR ,"' Aviso') % Mostrar aviso de
error
end
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case 2 %W/ DEO AVI sel ecci onado conp fuente de video
% Leer la ruta del video
rut a=handl es. rut a_s;
%Si la "ruta" es un string vacio, nuestra un nensaje y
retorna
if strenp(ruta,’ ")
nmegbox(' Sel ecci one un col or a buscar del video
AVI' | ' MENSAJE' )
return
end
% Matriz vacia que al nacena | as coordenadas de recorrido
del objeto
centros=[ ];
% Leer el video AVI
avi =aviread(ruta);
% Tomar | as i nagenes del video
video = {avi.cdata};
% El ciclo FOR procesara la totalidad de |a imagenes del
vi deo
for cnt = 1:1ength(video)
% Si se presiona el botén PARAR, ronpe el |azo FOR
i f get(handl es. parar_b, "' UserData')==
br eak
end
% Presentar |a imagen adquirida del video
i mgesc(vi deo{cnt});
% Desactivar |a etiquetacion de |los ejes
axi s inmage off
% Actual i zaci 6n de |a imagen a presentar
dr awnow,
% Convertir |la inmgen a double para operar.
| =doubl e(vi deo{cnt });
% Cal cul o de la referenica
di ferencia=(abs(I(:,:,1)-Ry<unbral) & abs(I(:,:,2)-
G <unbral ) &(abs(I(:,:,3)-B)<unbral);
% Rerover ruido (elimnar pequefios hoyos y rellena
aberturas)
% 4 SI GNI FI CA 4 obj et os conect ados
a = bwl abel (diferencia, 4);
% Real i za cierre norfol 6gico (dilacion seguida por |a
er osi 6n)
b = bwnorph(a, ' close');
% bwror ph REALI ZA OPERACI ONES MORFOLOG CAS EN | MAGENES
Bl NARI AS
% open->Real i za apertura norfol 6gi ca (erosi 6n segui da
por | a dilacion)
di ferenci a = bwror ph(b, ' open');
% Eti quet ar obj etos encontrados
etiqueta = bw abel (diferencia, 4);



% Det ermi nar propi edades de | os objetos encontrados cono:
%' Area', 'Centroid, y 'caja

objeto = regi onprops(etiqueta); % Area', 'Centroid',

"caja'
% Contar el nunero de objetos encontrados
N = si ze(objeto, 1);
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if N<1]|]| isenpty(objeto) % Retorna si no hay ningun

objeto en la inmgen
conti nue
end

% Elimnar | os objetos con area nenos a 200 (elin nar

rui do)
s=fi nd([ obj et 0. Area] <200) ;
if ~isempty(s)
objeto(s)=[ ];
end
% Contar el nunero de objetos encontrados
N=si ze(obj et o, 1) ;

if N<1]|]| isenpty(objeto) % Retorna si no hay ningun
objeto en la imgen
conti nue
end
[area_maxi panj =max([objeto. Area]);
% for n=1: N
hol d on

centroid = objeto(pam. Centroid;

C X = round(centroid(1));

CY = round(centroid(2));

set (handl es. coordenadas, ' String' ,[' X=
",num2str(C X)," ',"Y=",nunkstr(C_Y)])

centros=[centros; C X C.Y];

rectangl e(' Position', objeto(pan).Boundi ngBox, ' EdgeCol or',"'g',"' Li neW

idth,2)

plot(C X CY, Color',"'g"," Marker','+' ,'LinewWdth', 2)
pl ot (centros(1:5:end, 1), centros(1:5:end, 2));
hol d of f
% end
% Actual i zaci 6n de |a inmagen a presentar
dr awnow
end
di sp(' SALI O)
end
% Al macenar |la ruta del objeto
handl| es. rut a=cent r os;
gui dat a(hObj ect, handl es) %Actualizar datos de |a GU
% Habi | i tar botones "Trazar ruta" y "Quardar"”
set (handl es.trazar _ruta, ' Enable',"'on");
set (handl es. guardar, ' Enabl e',"on');
%




%
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% --- TRAZAR LA RUTA

function trazar_ruta_Call back(hCbject, eventdata, handl es)
% Mostrar una nueva figura

figure(1)

% LI amar | os datos de la ruta

rut a=handl es. rut a;

% Plotear la ruta
plot(ruta(1:5:end, 1), ruta(1:5:end, 2))
title(' Ruta del objeto")

axis ij

%

%

% --- FUNCI ON PARA GUARDAR LA RUTA EN UN ARCHI VO . NAT.
function guardar_Cal | back( hObj ect, eventdata, handl es)

% GUI de usuario para colocar el nonbre del archivo
[nonmbre ruta] =uiputfile('*. mat'," Guardar ruta del objeto');
%Retorna si se presiona cancel ar

i f nonbre==0, return, end

% CGuardar |la ruta con la funcion SAVE

rut a=handl es. rut a;

save(nonbre, 'ruta')

%

%

% --- FUNCI ON DEL BOTON PARAR ( DETI ENE LA ADQ DE | MAGENES)
function parar_b_Cal |l back(hObj ect, eventdata, handl es)

set (handl es. parar_b, ' UserData', 1);

gui dat a( hCbj ect, handl es);

%

%

function video_f_Call back(hObj ect, eventdata, handl es)
% --- Executes during object creation, after setting al
properties.
function video_f_CreateFcn(hObject, eventdata, handl es)
if ispc & isequal (get(hObject, ' BackgroundCol or'),
get (0, ' def aul t Ui cont r ol Backgr oundCol or "))

set (hObj ect, ' BackgroundCol or', " white');
end



function unbral _Cal |l back(hCbj ect, eventdata, handl es)
% --- Executes during object creation, after setting al
properties.
function unbral _CreateFcn(hObj ect, eventdata, handl es)
if ispc & isequal (get(hQoject, ' BackgroundCol or'),
get (0, ' def aul t Ui cont r ol Backgr oundCol or'))

set (hObj ect, ' BackgroundCol or', " white');
end

function rojos_Cal |l back(hCoj ect, eventdata, handl es)
% --- Executes during object creation, after setting al
properties.
function rojos_CreateFcn(hCbject, eventdata, handl es)
if ispc & isequal (get(hQoject, ' BackgroundCol or'),
get (0, ' def aul t Ui cont r ol Backgr oundCol or'))
set (hObj ect, ' BackgroundCol or', " white');
end

function verdes_Cal | back(hCbj ect, eventdata, handl es)
% --- Executes during object creation, after setting al
properties.
function verdes_Creat eFcn(hObj ect, eventdata, handl es)
if ispc & isequal (get(hQbject, ' BackgroundCol or'),
get (0, ' def aul t Ui cont r ol Backgr oundCol or'))

set (hObj ect, ' BackgroundCol or', " white');
end

function azul es_Cal | back( hCbj ect, eventdata, handl es)
% --- Executes during object creation, after setting al
properties.
function azul es_Creat eFcn(hObj ect, eventdata, handl es)
if ispc & isequal (get(hQbject, ' BackgroundCol or'),
get (0, ' def aul t Ui cont r ol Backgr oundCol or'))

set (hObj ect, ' BackgroundCol or', " white');
end
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Apéndice B: GUIDE_SC.fig

} GUIDE_SC

SEGUIR COLOR DE WEB CAM O VIDEO AVI

FUENTE: |WEBCAM UMBRAL:

1
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Figura Apéndice.1l GUIDE_SC.fig
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