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Resumen

En este trabajo se estudio la aplicacion funciogaé se puede dar a los conceptos de deteccidoncyipieén de

caracteristicas de imagenes en el espectro vishmnos ilustrado el andlisis realizado mediante dplcaciones:
una aplicacion android que utiliza la libreria Op@W para detectar la geometria del cheque. El usudebe tomar
una foto al cheque que desea procesar y sobreimstgen se aplicaran una serie de algoritmos cofiralidad de

tener una informacién adecuada de la imagen la aeah usada por el servicio Web para su procesaimjda

segunda aplicacion corresponde a un servicio wglémentado en .NET utilizando también OpenCV. &steicio

Web recibe en como parametro la imagen detectadalgpaplicacion android y verifica a que banco eatis
ecuatoriano corresponde el cheque, esto mediantergparacion del logo del cheque contra la basdates de logos
de bancos locales que tenemos definida en el ggrvic

Palabras Claves:Deteccién, descripcion, puntos caracteristico, ierd@s, espectro, visible.
Abstract

This paper presents the functional application ttah be given to the concepts of detection andrigtien of features
of images in the visible spectrum. We have illusttathe analysis performed by two applications: @malroid

application using the OpenCYV library to detect timometry of the check. The user must take a pittucheck to be
processed and over the image a series of algoritarasapplied in order to have a proper image infatimn which

will be used by the Web service for processing;stwond application corresponds to a .NET web sermplemented
using OpenCV also. This Web service receives amrameter in the image detected by the android apgibn and

verifies to which bank Ecuadorian the check corogsfs by comparing the logo of the image againstiditebase of
logos of local banks that we have defined in threice.

Keywords: Detection, description, key points, images, spea} visible.

1. Introduccidén aplicado a un escenario comUn en nuestro medio como

es el uso de cheques y a su vez para experimentar

Hoy en dia son muchas las aplicaciones que bas##mno se realiza un proceso basado en la informacion
su funcionamiento en la deteccién de caractersstiea de una imagen hemos utilizado ciertas aplicaciones
una imagen. Con la informacién obtenida a partir d@ue evidencien como es tratada una imagen para pode
esa imagen realizan una serie de calculos y amali§iotener los resultados esperados
gue nos ayudan automatizar ciertos procesos que le
tomaria a una persona una gran cantidad de tiempo.2. Planteamiento del problema

Existen muchos algoritmos que nos permiten | a deteccién de caracteristicas del espectro eisibl
obtener ciertas caracteristicas de una imagenndlju tomando como escenario de prueba la deteccién de la

son mas precisos que otros. Tomando &Rformacién de un cheque (valor y el banco emisor).
consideracion los conceptos adquiridos los hemos



2.1. Objetivos del proyecto

parametros para que sean manipulados por el usuario
a continuacion se detallan los parametros creados y
respectivo significado.

Realizar la evaluacion de los conceptos de canny Threshold.- Este pardmetro serd usado

deteccion de caracteristicas en el espectro ViSibﬁ%ra

regular el umbral minimo y méaximo del

aplicados a un escenario de deteccion del ValoraYgoritmo, el valor inicial establecido es de 10200

banco emisor de un cheque local mediante el uso f&nectivamente, para este parametro se usa wam fact
un dispositivo movil.

3. Caso de estudio

Nuestro analisis se basa en la aplicacion pradéca

de conversion de 2, es dedimx = Lmn *2 gonde

Le= representa el valor del umbral méXimOL'}?ﬂ

representa el valor del umbral minimo, de esta naane
se logra establecer ambos umbrales usando solo el

los conceptos de deteccién de caracteristicas dB{nimo. El valor asignado a este parametro esta
espectro visible mediante el uso de un dispositijnitado a ser un valor entre 0y 255. [1]

moévil en el cual se han realizado pruebas para@ate

Blur.- Este pardmetro sera usado para regular el

la geometria de un cheque y el Banco emisor dehlor de la variable sigma de la ecuacion de @ira

mismo.

3.1. Recursos

2],
T =
Gaussiand V) = = ¢

Para poder implementar la aplicacion movil hemos !luminacion.- Este parametro sera usado para
usado los siguientes recursos de hardware/softwagentificar la calidad de la iluminacion y asi pode
tanto en el desarrollo como en las pruebas.

Tabla 1: Matriz de equipos de desarrollo

Desarrollador

Desarrollador

Componente 1 >
Procesador Intel i5-3470 Pentium Dual-
3.2Ghz Core
Memoria 8 GB 4 GB
Disco Duro 1TB 200 GB
Sistema Ubuntu Desktop Windows 7
operativo 11
Android
Android Developer
IDE Developer Tool§ Tools V 21
V21 Visual Studio
2008
Java SDK 1.6 - SDK 1.6 -
64bits 64bits
Opencv4Androi| Opencv4Androi
Libreria VC d Version d Version
2.46.2rev3 2.46.2rev3

3.2. Funcionamiento

En esta seccién explicaremos cada una de lag
etapas de procesamiento en las que fue dividida Ig
aplicacion, para ilustrar como se comportan los
agregado

algoritmos

usados

hemos

diferentes|

ecualizar el histograma de la imagen antes de
procesarla. Las opciones a escoger son:

* Buena

« Deficiente

Vistas.- Este parametro sera usado para poder
visualizar cada una de las respectivas etapas del
procesamiento de la imagen con su respectiva salida
Las opciones a escoger son:

» Mostrar escala de grises

e Mostrar Canny

» Mostrar contornos encontrados
» Mostrar esquinas encontradas

Tolerancia.- Este parametro sera usado para
agregar cierta tolerancia a la cantidad de esquinas
encontradas para el objeto en andlisis. Los pasible
valores pueden ser:

« Ninguna: 4 esquinas
* Moderada: 5 esquinas
« Extrema: 6 esquinas

La Fig. 1 presenta una captura de pantalla donde se
muestra la interface de usuario con los parametros.




Figura 1. Parametros de aplicacion.

valor_sigma.- contiene el valor de

sigma

seleccionado por el usuario y debe ser escogiditedes

3.2.1 Conversion a escala de grises la opcién enmarcada en la Fig. 3.

El primer paso para poder procesar la imagen e
convertir a escala de grises [3][4] para trabajan c
uno de los componentes y disminuir la cantidad d
procesamiento, para poder transformar la imagen RGE
(Red — Green — Blue) a escala de grises:

OiGacen
Vistas
Mostrar escala de grises

Mostrar canny

Mostrar contornos encontrados

imagen_original = inputFrame.rgba();
imagen_escala_gris = inputFrame.gray(); Wi

Ninguna

Moderada

Donde la variable inputFrame es el parametro ddmssis
entrada del método principal de captura de imagenes
en opencv4android. Figura 3: Seleccion de parametro sigma

Para poder visualizar la salida de este proceso 82.4 Deteccion de bordes ( Canny )
necesario seleccionar la opcién “Mostrar escala de
grises” del parametro Vistas tal como se muestia en
Fig. 2.

En este paso se aplica el algoritmo para deteccion

Mostrar escala de grises

Mostrar canny

Mostrar contornos encontrados.

strar esquinas encontradas

Moderada

Extrema

de bordes Canny, el programa asigna al limite mgnor
mayor un valor por defecto de 100 y 200
respectivamente, este valor fue  definido
empiricamente después de obtener un valor promedio
de todos los valores probados [1].

Para ejecutar el algoritmo de Canny sobre la
imagen filtrada del paso anterior

Imgproc.Canny(imagen_gauss, imagen_canny,
canny_threshold.getProgress(),

canny_threshold.getProgress()*ratio);
Figura 2: Vista escala de grises

imagen_gauss.- referencia a la imagen que fue

3.2.2 Ecualizacion del histograma filtrada en el paso anterior.

imagen_canny.-
luego de ejecutar el algoritmo.

Este paso depende del pardmetro “lluminacion” ya
que en base al nivel de iluminacién de la escena se
puede cambiar el valor para ecualizar o no el
histograma:

referencia a la imagen de salida

canny_threshold contiene el valor seleccionado por

el usuario para el parametro de limite superior e

if(cmb_iluminacion.getSelectedItemPosition()==1) inferior del algoritmo.
Imgproc.equalizeHist(imagen_escala_gris,

imagen_ecualizada);

] _ seleccionar la vista gue se muestra en la Fig. 4:
3.2.3 Filtro Gaussiano

X

Configuraciones

En este paso se aplica la técnica de desenfoq
Gaussiano para eliminar ruido en la imagen [2], el
parametro “Blur” determina el valor de la variable
sigma de la funcion de distribucion Gaussiana:

trar escala de

strar canny

Imgproc.GaussianBlur(imagen_escala_gris, T
imagen_gauss, ventana, valor_sigma);

Ventana.- contiene el tamafio de la matriz a usaj.
para aplicar el filtro Gaussiano, para nuestro casé

hemos definido una matriz de 3x3.

Figura 4: Vista Canny

Para poder observar la salida del algoritmo se debe



3.2.5 Busqueda del poligono con mayor hay que tomar muy en cuenta este parametro ya que
area mientras mayor sea la precision mayor sera ladzahti

de puntos resultantes y la cantidad de operaciones

i i matematicas.
Asumiendo que en la imagen tomada por el usuario

el Cheque CorreSponde al objeto de mayor tamam?ngpr‘oc.appr'oxPoLyDP(puntos_con‘cor‘no,poligono,
entonces en este paso vamos a buscar el poligono eoe2*perimetro,true)

mayor area dentro de la escena, para esto usal@snos ) )

encontrar contornos cerrados y la segunda funci@plicar el algoritmo de Canny sobre la imagen.
permite encontrar el area de un contorno, en el

siguiente segmento de codigo se muestra el usasde | Puntos_contorno.- referencia a una matriz de
funciones antes mencionadas y el algoritmo paR#ntos de tipo CV_32FC2.

encontrar el poligono con mayor area. ) ) o
perimetro perimetro del contorno que esta siendo

Imgproc.findContours(imagen_canny, contornos, iterado.
herencia, Imgproc.RETR_LIST,
Imgproc.CHAIN _APPROX_SIMPLE);

Poligono.- puntos del poligono generado luego del
proceso de suavizado.

imagen_canny.- imagen obtenida luego de aplicar
el algoritmo de Canny sobre la imagen original.

Contornos.- contornos encontrados después
aplicar el algoritmo susuki85

Herencia.- informacién sobre la topologia de |

Mostrar canny

imagen.

A

Imgproc.RETR_LIST.- Esta constante representa
modo de obtencion de los contornos, permite obten
todos los contornos sin establecer relaciones d
herencia, esto permitird obtener mejores tiempos al
momento dejecutar la funcién.

Extrema

Figura 5: Busqueda de esquinas

Imgproc.CHAIN_APPROX_SIMPLE Esta 3-2.7 Marcar puntos encontrados

constante representa el método de aproximacion de

contornos, la cual retorna solo los puntos extredgos  En este paso vamos a dibujar circulos de referencia

los contornos detectados de esta manera obtenernsando como punto central los vértices encontrados

las esquinas de los poligonos. el paso anterior. Junto con los circulos se dilbmja
rectangulo usando los puntos mas lejanos del paigo
(ver Fig. 6).

3.2.6 Obtener esquinas del poligono

En este paso vamos a seleccionar todos |qes
contornos cerrados que formen un poligono entre 4
6 esquinas, para poder encontrarlos es necesog
recorrer todos los contornos encontrados al apétar s

algoritmo de Canny a la imagen (ver Fig. 5), padac R
uno de estos contornos se calcula su perimetro:

Moderada

Extrema

Perimetro = Imgproc.arcLength( puntos_contorno,
true)
Luego de calcular el perimetro del poligono Figura 6: Parametro tolerancia

formado por el contorno hacemos uso de la funcién

approxPolyDP para reducir el nimero de puntos d8.2.8 Correccion de perspectiva

contorno usando el algoritmo Douglas-Peucker [5].

Esta funcion recibe un pardmetro llamado épsilon el En este paso vamos a realizar el cambio de
cual permite cambiar la exactitud de la aproximacio perspectiva de la imagen para llevarla a otro plkano



poder obtener / procesar el texto. Con esta témgiaa con la imagen proporcionada con la finalidad de
cual sea el plano en que se encuentre la imagendsgectar a que banco pertenece (ver Fig. 9):

podra llevar al plano 2D para realizar el
reconocimiento de texto usando librerias opensourc
de OCR.

of

Imagen origen (ver Fig. 7) y el tamafio de la™

imagen resultante (ver Fig. 8). Figura 9: Deteccion de logo mediante algoritmo

SURF

Obtenemos nuestra imagen de logo base y la
informaciéon enviada como parametro de entrada para
poder compararlas.

Procedemos a comparar la imagen modelo contra
la observada, es decir logo base contra logo cagbdur
por dispositivo.

Creamos un objeto SURFDetector con los
parametros de hessianThresh y extendedFlag

doubl e uni quenessThreshold = 0. 8;
SURFDet ector surfCPU = new URFDetect or (500,
fal se);

El valor promedio sugerido para el hessianThresh
es de 300-500 y solo las caracteristicas mayoese a
valor seran extraidas.

Para el valor del parametro extendedFlag false
significa descriptor basico (64 elementos cada ,uno)
true significa descriptor extendido (128 elementos
cada uno).

Luego se define un vector de puntos caracteristicos
y una matriz de descriptores.

sanco. i Extraemos las matrices de descriptores tanto de la
valor imagen base como de la imagen capturada desde el
e Siguients dispositivo mévil y sus respectivos vectores detgsin
> = : caracteristicos.

Figura 8: Imagen resultante nodel KeyPoi nts = new Vect or O KeyPoi nt () ;
Mat ri x<fl oat > nodel Descriptors =

sur f CPU. Det ect AndConput e( nodel | mage, nul |,

3.2.9 Obtencion y validacion de logo rodel KeyPol nt s):

observedKeyPoi nts = new Vect or O KeyPoi nt () ;
. Mat ri x<fl oat > observedDescriptors =
Para obtener el logo del cheque y validar a que sur f CPU. Det ect AndConput e( obser vedl mage

banco pertenece hemos utilizado un esquema SOA efU! |, observedKeyPoi nts) ;

el cual se consume un WebService que recibe como ) o

parametros la imagen en formato base64. Nuestro_AphcandO eI_ algoritmo de clasificacion K ne_arest_
dispositivo mévil se conecta al WebService y efwia neighbors (vecinos mas cercanos) con una distancia

parte de la imagen en donde se ubica el logo (paffé/Clidiana al cuadrado clasificaremos los puntos qu
superior izquierda). estén relacionados entre ambas matrices. Se dafine

uso de la distancia Euclidiana mediante el parametr

Haciendo uso del algoritmo SURF [6] se realizarRistanceType.L2.
la bus_queda del logo deflnldo_para cada banco_ aﬂengr Ut eFor ceNat cher <f | oat > mat cher
de la imagen que fue proporcionada por la aplicaciG.ew

movil. De esta forma se comparard nuestro logo baseut eFor ceMat cher <f | oat >(Di st anceType. L2) ;
mat cher . Add( nodel Descri ptors);



Al existir una matriz de homografia se retornara el
Con ayuda de la funcién VoteForUniquenessombre del banco al cual pertenece. Caso contsario
fitramos aquellas caracteristicas coincidentestalle retornard un mensaje que indique que el bancoeo fu
manera que si una no es unica, es descartada. identificado.

mat cher . KnnMat ch(obser vedDescri ptors, Para nuestro caso de estudio no es necesario pintar
i ndices, dist, k. null); los puntos de interés que nos devuelve la matriz de
Feat ur es2DTool box. Vot eFor Uni queness(di st,uniqg  homografia dado a que es un servicio web cuya
uenessThreshol d, mask); finalidad es determinar a qué banco corresponde el
logo enviado en la imagen capturada, sin embargo
para efectos ilustrativos se muestra en una apicac
éjer escritorio (ver Fig. 10) en donde marca el area
detectada.

Los parametros que recibe esta funcién son:

distance: Las distancias coincidentes, deben pos
al menos 2 columnas.

Deteccién de logo - CPU in 67 milliseconds

mask: Tanto de entrada como de salida. Esta matriz

indica qué fila es valida para las coincidencias. Figura 10: Deteccion de logo — aplicacion de
escritorio

uniquenessThreshold: La relacion de distanci
diferente en la cual una coincidencia se conside
Unica, un buen namero es 0,8;

Si la matriz de méascaras tiene un valor mayor a 4 o
eliminamos las caracteristicas coincidentes cugaleas 3.2.10 Reconocimiento de texto
y rotacion no concuerden con la escala y la rotag@

la mayoria. La deteccién de la informacion del cheque (valor)
se realiza mediante un Web Service el cual
Si posterior a la eliminacion de las caracteristicanternamente usa las librerias Tesseract que es un
no representativas todavia tenemos un conteo fAtor de OCR de codigo abierto desarrollado en los
puntos mayor a 4 entonces procedemos a generangBoratorios de HP. Mediante esta libreria podemos
matriz de Homografia. Para esto se utiliza RANSAG@nyiar nuestra imagen con la informacion del velkr
[7] con el objetivo de encontrar la transformact® cheque y el algoritmo de Tesseract analizara la

la perspectiva entre el origen y el destino. informacién para obtener el texto de la imagen.
honogr aphy = . . .

Feat ur es2DTool box. Get Hommogr aphyMat ri xFr onmVat ¢ Para efectos ilustrativos, en la Fig. 11, se maestr
hedFeat ur es(model KeyPoi nt s, una aplicacion de escritorio en la cual se andhza

obser vedKeyPoi nt s, i ndi ces, mask, 2); . L, .
y ) informacion de la imagen capturada de un cheqee y s

. . P L retorna el texto obtenido de esa imagen:
Indices: La matriz de los indices que coincidieron

Mask: La matriz de la méascara de la cual el valt] ... crecommnonossmoncs (TRt
puede ser modificado por la funcién. Como entraia, DO300ICEROCEROCEROCENS skl
el valor es 0, la coincidencia correspondiente se| 0068 cwae 000022  [lusn
ignorada cuando se calcula la matriz de homogré&fia. Us§ 320 T
el valor es 1 y RANSAC determina la coincidencia
como un caso atipico, el valor se establece en 0. Figura 11: Deteccion de texto— aplicacion de
escritorio

ransacReprojThreshold: El error maximo permitido
de re-proyeccion para tratar un par de puntos como Como pueden observar la totalidad de la
inlier. Si srcPoints y dstPoints se miden en pixeb®r informacion contenida en la imagen no es registrada
lo general tiene sentido establecer este paraneetro debido a diversos factores externos: mala calicald d
algun lugar en el rango de 1 a 10. Se define edte v imagen, manchas o sombras en la imagen que
igual a 2 para nuestro caso de estudio. ocasionan texto no claro para detectar, el tiptetie

con la cual se escribe la informacion requeridiale

Si la matriz de homografia no puede ser calculadw legible, etc.
se retornara una variable indicando que no existe
correspondencia del logo entre la imagen base y 4l Resultados experimentales
capturada por el movil.

4.1 Calculo de puntos del rectangulo



50 v v v v v
Los parametros que se evaluaron son los siguientes
100 v v v v
» Canny Threshold
«Blur 150 v v v v
200 v v v
Para cada combinacién de valores se necesita saber

si los bordes obtenidos generan poligonos cerrad L

luego de responder esa pregunta se necesita saabé&imny Threshold inferior = 50
cantidad de vértices que posee el poligono detectag
Al iniciar la aplicacion se cargan los valores de |
columna valor inicial especificados en la tabla 2:

Canny Threshold 50

Vértices

Tabla 2: valores iniciales, minimos y maximos

. Valor Valor Valor

Parametro o .. Pt
inicial minimo maximo
Can ny —=Ventana 3x3 Ventana 5x5 +Ventana 9x9
Threshold 100 0 255
BI Figura 12: Gréafica comparativa Threshold 50 (3x3,
ur 3 1 13 5x5 y 9x9)

(ventana)

En la Fig. 12 se puede observar que los mejores
El algoritmo de deteccion de bordes Canny poseer@sultados, es decir que el nimero de vértices
limites, el valor que se configura en la aplicagidrel encontrados sea 4, se obtienen para los tamafios de
limite inferior el cual luego se multiplica por tactor ventana de 3x3 y 5x5 ya que a partir del tamafio de
que sera representado con la letra R para obténerventana 9x9 oscilan entre 2y 10.
limite superior; en el caso de la aplicacion dengje

se inicializé corR = 2, es decires = Li* R , Canny Threshold 50
Dondeli representa el limite inferiok: representa

el limite superior yR representa el factor.

Por ejemplo si L= 100 entonces
L, =100=2= 200

Vértices

itk

—<Ventana 11x11 Ventana 13x13

41.1 Uso de diferentes valores de
parametros

parativa Threshold 50 (11x11y

Se detallan los resultados experimentales obtenidggura 13: Grafica com 13x13)

teniendo en consideracién que la iluminacion y el
angulo de la camara fueron los mismos para cada

) En la Fig. 13 se presentan los valores obtenidos
escenario de prueba.

para los tamafios de ventana: 11x11 y 13x13; como se
ede apreciar el nimero de vértices encontrados

. u
En los escenarios de prueba se tomaron é}ﬁria con mucha mas frecuencia en comparacion con

consideracion el Canny Threshold inferior y el thma las ventanas de menor tamafio, al tener un limite

de la ventana utilizado en el blur considerando UNBtarior de Canny muy bajo, la cantidad de contermno
muestra de 100 imagenes. Los valores de parémEtH%ﬁectados es muy elevada’

con los que se realizaron los experimentos estan

detallados en la tabla 3. Canny Threshold inferior = 100

Tabla 3: Valores usados para las pruebas
experimentales

Canny Blur (Ventana)

Threshold

3x3 | 5x5| 9x9| 11x11 13x13




Canny Threshold 100 valores de los limites de Canny son muy elevados;
esto Ultimo provoca que la cantidad de contornos
encontrados sea muy pequefia. Por otra parte, al
incrementar el tamafio de la ventana se distordina
imagen y como resultado no se pueden obtener
vértices, este es el caso de las ventanas de 9x91 1

y 13x13 (ver Fig. 17).

@

4]
=
=
@
>

—=Ventana 3x3 Ventana 5x5 +—Ventana 9x9

Canny Threshold 150

Figura 14: Gréafica comparativa Threshold 100 (3x3,
5x5 y 9x9)

En la Fig. 14 se dispersan las cantidades de g8rti
encontrados; el tamafio de ventana de 3x3 tiene
resultados mas estables en comparacion con
demas. Un factor importante a tomar en cuenta es™®
cantidad de contornos analizados para encontrar los
vértices de la figura ya que con estos valorequdes
de aplicar el algoritmo de Canny, se encontraron
aproximgdamente la mitad de los _contornos_ _d@anny Threshold inferior = 200
escenario, de esta manera las detecciones requairier
menor tiempo de procesamiento.

=¢Ventana 11x11 Ventana 13x13

Figura 17: Grafica comparativa Threshold 150
(11x11, 13x13)

Canny Threshold 200

Canny Threshold 100

)
Q
L
=]
T
w
>

—=Ventana 5x5

Figura 18: Grafica comparativa Threshold 200 (3x3,
Figura 15: Grafica comparativa Threshold 100 (11x11 5x5, 9x9)
y 13x13)
Como se puede observar en la Fig. 18 el Unico
En la Fig. 15 se puede observar que para tamaftasnafio de ventana que encuentra vértices es el de
grandes de ventana no se pueden obtener vérti@S; pero a pesar de eso no es constante y oscila

debido a la distorsion de la imagen. frecuentemente entre 2 y 8. Como conclusion
podemos decir que al tener limites en el algoritmo
Canny Threshold inferior = 150 Canny mas elevados y tamafos de ventanas mayores

los contornos detectados disminuyen drasticamente.
Canny Threshold 150

4.2 Calculo de logos

Para validar cual es la afectacion de diferentes
parametros durante el calculo del logo hemos
generado varios escenarios los cuales se detalan a
continuacion:

Vértices

Ventana 3x3 ——Ventana 5x5 —+Ventana 9x9

42.1 Uso de diferentes valores de

Figura 16: Gréafica comparativa Threshold 150 (3x3, hessianThreshold

5x5 y 9x9)
Hemos realizado varios escenarios con diferentes
En la Fig. 16 se puede observar que los tamarios viores de ese parametro (hessianThreshold) tab com
ventana de 3x3 y 5x5 son los Unicos que permitese detalla en la Tabla 4:
encontrar vértices. Estos vértices no forman figura
rectangulares dentro de la escena debido a que los



Tabla 4: Resultados obtenidos al variar el parametro

Hessian Threshold ¥ Deteccién de loga - CPU in 64 milliseconds
hessianThreshold Puntos Resultado
encontrados
100 215 Ver Fig.4.8
200 203 Ver Fig.4.9
Ver
300 196 Fig.4.10
Ver
400 190 Fig.4.11
Ver
500 186 Fig.4.12
Ver
600 182 Fig.4.13
Ver
700 178 Fig.4.14
800 168 _Ver Figura 26: hessianThreshold igual a 800
Fig.4.15

Como podemos observar, el uso de un valor
pequefio de hessianThreshold genera mas puntos
caracteristicos pero que no son necesariamente
representativos. En la Fig. 27 tenemos relacioreent
los puntos encontrados vs hessianThreshold.

[ Deteccién de logo - CPU in 70 millisecands

Puntos encontrados /
hessianThreshold

215 203
= 196 190

I = 186 182 7
I I I I I i .

100 200 300 400 500 600 700 800

hessianThreshold

Puntos encontrados

Figura 27: Puntos encontrados vs hessianThreshold
4.2 Deteccion de texto
A continuacion se detallan los escenarios de prueba

(porciones de la imagen capturada) utilizados junto
con los resultados obtenidos

' mT " tp&tkpttouttagtt3erg
DOSSIETECUATRODOSUNODOS

DOSDOSCEROCEROCEROCERD aolhanclhauluochnournn

nose isms 000022
0068 cmoie 000022 iz
US§ 320 .

Figura 28: Deteccion de texto— muestra 1

Figura 23: hessianThreshold igual a 500



T En la deteccion de texto hemos realizado variantes

DOSSIETECUATAODOSUNODOS - de imégenes que contienen el texto deseado

e R aRcananaNy n demostrando como el reconocimiento se ve afectado
0068 oraie 000022 o s 00022 por la informacion que se encuentra alrededor.saru

US$ 320 I!br_erlas opensource tenemos resultgdols acords a la
e limitantes de estas, como se lo mencioné en etuapi

anterior existen empresas dedicadas a la detedeion

texto con afios de investigacion y cuyos resultados
considerablemente mejores en comparacién a lo que

noge o_pgmE 000022 . , L - .

LSS 320 nos puede devolver una libreria de cddigo abiekto.

esto se suma que el obtener mejores resultados con

librerias propietarias implica costo.

Figura 29: Deteccion de texto— muestra 2

‘ 0068 .:H.ﬁpyﬁ_Q@g?___‘
US§ 320

Figura 30: Deteccion de texto— muestra 3

6 Recomendaciones

izmz g ooooZ2
rfif 320

ceeie - - 000022 Realizar la evaluacion sobre dispositivos con
US§ 320 mayor capacidad de procesamiento y mejor resolucién
de camara debido a que los resultados actuales esta
Figura 31: Deteccion de texto— muestra 4 ligados a las caracteristicas que poseen los
dispositivos de prueba usados en esta evaluacion.

onooz2
320 . . . . .
Ejecutar los servicios de reconocimiento de texto y
patrones de imagenes en servidores con mayores

capacidades de procesamiento para poder obtener
resultados en menos tiempo y con mayor precision.

000022
320

Figura 32: Deteccion de texto— muestra 5

Como podemos observar (ver Fig. 28 — 32) el texto .. . ;
reconocido mejora a medida que la region de 14 Bibliografia
imagen sobre la cual se va a realizar el reconeaitmi
contiene menos informacién o informacién magl] [OpenCV, Canny Detector, http://docs.opencv.org
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