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Adquisición de Imágenes y Entornos Gráficos con
Camara Web.

PRÁCTICA 5: USO DE CAMÁRA WEB EN MATLAB.

Sergio Roque, FCE, BUAP, Gerson Resendiz, FCE, BUAP, Abigail Carrasco, FCE, BUAP

Abstract—El presente trabajo tiene por objetivo brindar un
enfoque teorico y práctico sobre la adquisición y procesamiento
de imágenes, y de igual forma la visión artificial con una cámara
web en el entorno MATLAB.

Index Terms—Cámara, video, imágen, adquisición, control.

I. INTRODUCCIÓN

LA visión por computadora es un campo de la ingenierı́a
que incluye métodos para la adquisición, procesado,

análisis y extracción de información de imágenes y/o secuen-
cias de video. Tales acciones pueden comprender desde el re-
conocimiento y localización de objetos concretos en imágenes
digitales hasta aplicaciones de videovigilancia, recuento de
personas, control de vehı́culos, etc. El propósito de la visión
artificial es programar una computadora para que ”entienda”
una escena o las caracterı́sticas de una imagen.

Fig. 1. Sistema de visión artificial

El objetivo de esta práctica consiste en entender la etapa de
adquisición de las imágenes y sus aplicaciones. Se aprenderá
a tomar imágenes desde una cámara de video, indicando las
herramientas necesarias para el tratamiento de las imágenes,
lo cual incluye el manejo de la óptica hasta la obtención de
la imagen en una matriz de datos dentro de la computadora.

Se implementará un reconocimiento de colores en MAT-
LAB, la posición del objeto se mostrará en pantalla de acuerdo
a sus coordenadas con el eje x e y vistos desde la cámara web.

II. DESARROLLO

MATLAB cuenta con múltiples herramientas para la imple-
mentación de esta práctica, por ejemplo el bloque Image Aqui-
sition Toolbox. Imaqtool permite adquirir imágenes y video
de las cámaras y los digitalizadores de video directamente
en MATLAB y Simulink. Puede detectar el hardware au-
tomáticamente y configurar las propiedades de hardware. Con
soporte para múltiples proveedores de hardware y estndares
de la industria, puede utilizar los dispositivos de imágenes
que van desde cámaras Web de bajo costo hasta dispositivos
de video con fines cientficos e industriales de alta gama con
caracterı́sticas variadas.

a) Configuración: Para inicializar la cámara debemos
indicar el sistema operativo, identificador del dispositivo y
resolucin seleccionada.

vid = videoinput(’winvideo’,1,’YUY2_640x480’);

Posteriormente se establecen las opciones de adquisición de
video de acuerdo al número de cuadros por disparo requeridos.
También se especifica una cámara RGB para la captura.

set(vid, ’FramesPerTrigger’, Inf);
set(vid, ’ReturnedColorspace’, ’rgb’)

Ahora con el siguiente comando se enciende la cámara y
comienza la adquisición de imágenes.

start(vid)

Por último para detener la captura y adquisición se utiliza
el siguiente comando:

stop(vid);

b) Adquisición: Para esta práctica se implement́o un
detector de color rojo, el cuál controla el ciclo de trabajo de
un PWM que se visualiza en un led. Este control se realiza al
desplazar el objeto rojo en el eje horizontal.

Para extraer el color rojo de la imagen en escala de grises
se utilizó el siguiente comando:

diff_im = imsubtract(data(:,:,1), rgb2gray(data));

Posteriormente se creó un bucle para encerrar el objeto rojo
en un rectangulo con una cruz en el centroide.

for object = 1:length(stats)
bb = stats(object).BoundingBox;
bc = stats(object).Centroid;
rectangle(’Position’,bb,’EdgeColor’,’r’,’LineWidth’,2)
plot(bc(1),bc(2), ’-m+’)
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El resultado de la adquisición puede verse en la Figura 2, se
muestra la posición del objeto de acuerdo a su desplazamiento
en las coordenadas de un plano 2D.

Fig. 2. Identificación de Color Rojo.

Ahora se inicializa la tarjeta de desarrollo Arduino en el
entorno MATLAB. Se debe especificar el puerto serie al cual
se conecta y los pines de entrada/salida que se utilizarán.
pepe=arduino(’COM7’);
pepe.pinMode(9,’OUTPUT’);

Posteriormente, al tener almacenada en un arreglo la
posición del objeto, se crea una variable para que pueda
controlar el ciclo de trabajo del PWM. Esta variable guardará
el valor de la posición del objeto multiplicada por 0.25 para
acotar los valores de 0 a 255, que son los adecuados para el
ADC de la tarjeta Arduino.
valor = (bc(1))*(0.25);
valor2 = round(valor);
pepe.analogWrite(9,valor2);

El resultado de la adquisición puede verse en la Figura 2, se
muestra la posición del objeto de acuerdo a su desplazamiento
en las coordenadas de un plano 2D.

Fig. 3. Ciclo de trabajo al 50%

Por último se aprecia en las siguientes imágenes el control
del PWM a través de la posición del objeto en el plano

cartesiano. En el apéndice A se muestra el código completo
en MATLAB.

La posición del objeto en el eje x se encuentra en el lı́mte,
por lo que el ciclo de trabajo del PWM es igual al 100%.

Fig. 4. Ciclo de trabajo al 50%

Asi se puede apreciar en la Fig. 5.

Fig. 5. Ciclo de trabajo al 100%

III. CONCLUSION

La visión por computadora ha cobrado mucha importancia
en el mundo tecnológico y cientı́fico en los últimos aos,
debido a la gran cantidad de aplicaciones y soluciones que
aporta esta área de estudio. Actualmente se ha desarrollado
y aplicado en múltiples sectores y campos del conocimiento,
por ejemplo en la robótica, medicina, astronomı́a, control de
calidad. cartografı́a y seguridad.

APPENDIX A
CÓDIGO DE MATLAB.

%Configuracion
vid=videoinput(’winvideo’,1,’YUY2_640x480’);
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set(vid, ’FramesPerTrigger’, Inf);
set(vid, ’ReturnedColorspace’, ’rgb’)
vid.FrameGrabInterval = 3;

%Inicio Arduino
pepe=arduino(’COM7’);
pepe.pinMode(9,’OUTPUT’);

start(vid)

while(vid.FramesAcquired<=100)

data = getsnapshot(vid);

diff_im = imsubtract(data(:,:,1), rgb2gray(data));

diff_im = medfilt2(diff_im, [3 3]);

diff_im = im2bw(diff_im,0.18);

diff_im = bwareaopen(diff_im,300);

bw = bwlabel(diff_im, 8);

stats = regionprops(bw, ’BoundingBox’, ’Centroid’);

imshow(data)

hold on

for object = 1:length(stats)
bb = stats(object).BoundingBox;
bc = stats(object).Centroid;
rectangle(’Position’,bb,’EdgeColor’,’r’,’LineWidth’,2)
plot(bc(1),bc(2), ’-m+’)
a=text(bc(1)+15,bc(2), strcat(’X: ’, num2str(round(bc(1))), ’ Y: ’, num2str(round(bc(2)))));
set(a, ’FontName’, ’Arial’, ’FontWeight’, ’bold’, ’FontSize’, 12, ’Color’, ’yellow’);

valor = (bc(1))*(0.25);
valor2 = round(valor);
pepe.analogWrite(9,valor2);

end

hold off
end

stop(vid);

flushdata(vid);

clear all
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