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Resumen

En este documento se presenta el desarrollo deotiotipo de sistema de localizacion
de objetos astrondmicos en imagenes de campo@leédual fue implementado por medio de
la herramienta de programacién Delphi 7. El dedlaroonsiste en tres principales médulos. El
primero consiste en la apertura de imagenes comatos especificos. El segundo consiste en la
implementacion de filtros existentes para la megaluminacion, nitidez y el contraste de las
imagenes. El tercer modulo consiste en la locadbrade los objetos dentro de las mismas,
tomando como base el algoritmo flood-fill. Los éstios obtenidos de las pruebas realizadas a
diferentes imagenes multiespectrales son un listeeddos objetos localizados asi como sus

coordenadas dentro de la imagen.



Capitulo 1. Planteamiento del problema

1.1 Introduccién

Las imagenes de campo abierto son aquellas queeent desde algunas decenas de
objetos astrondémicos, hasta miles de ellos. Estystas pueden ser estrellas, galaxias,
nebulosas, quasares, entre otros (Figura 1). Laganes multiespectrales se refieren a adquirir
diversas imagenes de la misma escena pero entasstamgos del espectro electromagnético.
Cada imagen, dependiendo del espectro, proporadaeeente informacion de los procesos

fisicos que tienen lugar en dichos objetos astrocasn

Recientemente ha habido un gran interés por partesdastronomos en aplicar técnicas
de reconocimiento de objetos y analisis de imageaea solucionar una gran variedad de
problemas astronémicos, como son la clasificaci@rfatogica y espectral de galaxias, el
reconocimiento de estrellas dobles, la reconstbncdie parametros orbitales de galaxias, la
identificacion de galaxias inter-actuantes, entteoso En general, el primer paso en el
reconocimiento de objetos astrondmicos en imagdeesampo abierto es su procesamiento
para mejorar su visualizacion y en seguida lalitwaeion de los objetos astronémicos para que

posteriormente se puedan identificar los objetogesrodos en dichas imagenes.

Este proyecto se enfocard en la primera fase esstl procesamiento de las imagenes y
la localizacion de los objetos astrondmicos. Potalito se desarrollard un prototipo de un

sistema de software que permita realizar las tae®s mencionadas.
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Hubble Deep Field

PRC96-01a - ST Scl OPO - January 15, 1996 - R. Williams (ST Scl), NASA

Figura 1. Imagen del espacio profundo.



1.2 Objetivo General

Desarrollar un sistema prototipo de software paralizar objetos astronémicos en

imagenes astrondmicas multiespectrales de campda@bi

1.3 Objetivos Especificos

% Crear una interfaz que permita el manejo de filtyjgsra procesar imagenes,
particularmente astronomicas.

« Permitir la apertura de archivos de imagenes condtos .bmp vy .jpg.

s Implementar filtros existentes de procesamiento in&genes para mejorar la
visualizacion de las mismas.

% Localizar los objetos astronomicos por sus coord@maelativas a la imagen y hacer

una lista de los mismos.

1.4 Justificacion

Desde la introduccion del diagrama de clasificagi@Hubble, los astronomos han
estado interesados por clasificar los objetos guensuentran en las imagenes astronémicas,
particularmente de las galaxias. Esta actividadreprincipio se hizo de modo manual, esto es,
un experto analizaba la foto y de acuerdo a surexqméa decidia qué objetos existian en la

imagen y de qué tipo eran.

Sin embargo, en la actualidad se llevan a cabershig exploraciones astronémicas en
diferentes longitudes de onda como Sloan Digitg! Skrvey, Two Micron All Sky Surve$, y
Digitized Palomar Observatory Sky Surtegntre otros. Estas exploraciones estan produsiend

! http://www.sdss.org
2 http://lwww.ipac.caltech.edu/2mass

http://dposs.ncsa.uiuc.edu



enormes cantidades de imagenes, en el orden déylesaque requieren herramientas de

software para su analisis de manera automatica.

El analizar imadgenes astronémicas permite a la®rasnos estudiar la estructura y
evolucién de nuestra galaxia y universo, asi coonmdlar nuevas teorias sobre su origen. Asi
también, permite hacer catadlogos para realizadissizas y observaciones de los objetos o para

descubrir comportamientos fisicos en ellos.

Otro motivo por el cual es deseable tener herraadeque analicen automaticamente
imagenes astrondmicas, es que son mas imparciae®s humanos, es decir, no estan sujetas
a los prejuicios conscientes o inconscientes qeetad a los astronomos al observar las

imagenes.

Frecuentemente, las imagenes astronémicas de calnignto necesitan ser procesadas
con filtros que permitan mejorar su iluminacion, qi@e éstas aparecen en primera instancia
muy oscuras, con poca nitidez y/o poco contragtque origina que no sea facil identificar los
objetos astronOmicos que se encuentran en talggima.

1.5 Metodologia y Cronograma de actividades
Metodologia

Para realizar el proyecto sera utilizado el mod#o Prototipo, ya que se amolda a las

necesidades del sistema. Este modelo cuenta csiglasntes ventajas.

“ Reduce el riesgo de construir productos que nsfagtn las necesidades del producto.
% Reduce costos y aumenta la posibilidad de éxito.
% Exige disponer de las herramientas adecuadas.

% No modifica el flujo de ciclo de vida del softwaestre otros.



Cronograma de actividades

Las actividades que se realizaran durante el ddadel proyecto seran las siguientes:

X3

*

*.
°

X3

*

Requisitos del sistemé&dentificar las necesidades del usuario para treis.

Requisitos del softwareSon para definir los requerimientos del equipo ggpamas a
utilizar.

Primer prototipo de la interfazDisefio de la interfaz con el que el usuario va a
interactuar.

Apertura de las imagenes con distintos formatsigramacion de rutinas de apertura
para los diferentes tipos archivos.

Implementacion de filtros de procesamiento de imageProgramacion de los
diferentes filtros para procesar las imagenes.

Prototipo final: Presentacion del prototipo del sistema.

Pruebas:Estas se refieren a ir verificando el funcionanuené¢! sistema, ayudaran a
identificar fallas con facilidad y a corregirlas tssmpo.

Redaccion del document®edaccion del documento para sustentar lo queaza
durante el desarrollo del prototipo del sistema.

Actividades del cronograma de actividades

Primera Etapa del proyecto

O©CO~NOOOTLPA,WN PP

=
o

Requisitos del sistema

Primer prototipo de la interfaz

1ra. documentacion de proyecto de investigacion
Prueba de interfaz

Apertura de las imagenes con distintos formatos

2da. entrega de documentacion de proyecto de igaegin.
Prueba de apertura de imagenes

3ra entrega de documentacion de proyecto de igaesin
Prueba de implementacion de filtros

Presentacion del prototipo del procesamiento dgémeés

10



Segunda Etapa del proyecto

11 Extension de la interfaz

12 Pruebas de interfaz

13 Localizacion de objetos dentro de imagenes astraaém
14 Prueba de localizacion de objetos

15 Presentacion del prototipo final

11
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1.6 Alcances y limitaciones
A continuacion se describen los alcances y limitaes del prototipo.

Alcances

¢ Abrira archivos de diferente tipo o formato (.jpop).
% Procesara imagenes por medio de filtros globales.

R/

%+ Procesara imagenes no sélo de astronomia.

Limitaciones

*.
°

Abrird una imagen a la vez.

DS

» Manejara el modelo para imagenes RGB.

DS

» Funcionara s6lo en ambiente Windows.

» No contempla la oclusion de objetos.

*,

13



Capitulo 2. Marco teorico

2.1 Imagenes digitales

Hoy en dia la tecnologia se desarrolla rapidameateicularmente en la informética el
tratamiento digital de imagenes es mas frecuentet&eés que existe por los métodos para
procesar imagenes digitales se debe a la necesidathejorar de informacién para la
interpretacion humana y el procesamiento de logsdabr medio de una computad{sa El
tratamiento de imagenes digitales forma parte desian por computadora, que es un campo

muy extenso y que involucra mas actividades.

Se pueden tener diversos tipos de imagenes cornogréias, manuscritos, textos
impresos e ilustraciones. Las imagenes se refegs€omo una matriz de puntos llamados
pixeles, donde a cada pixel se le asigna un valalt(negro, blanco, matices de gris o color)
asociado a la vez a un codigo binario. Estos cé&digee almacenan e interpretan por la

computadora para producir una version analégitizada en su visualizacién o impresion [7].

2.1.1 Representaciéon de imagenes digitales

Una imagen se refiere a una funcion de intensifigy), dondex ey son coordenadas
espaciales, donde el valben cualquier punto (x,y) es proporcional a lanstdad de nivel de
gris o color de la imagen [6]. De esta forma, sedeuconsiderar a una imagen digital como una
matriz dondex define las filas g las columnas, por lo tanto, las coordeng@ag son un punto
en la imagen que indica el nivel de gris o colorese punto, los cuales seran explicados
posteriormente. En la Figura 2 se representa laglenadas de un punto (x,y) dentro de una

imagen digital.

f(x.y)

14

Figura 2. Representacién de un punto (x,y)



2.1.2 Modelos de color

El proposito de un modelo de color es facilitae$gpecificacion de los colores de alguna
forma estandar [5]. Los modelos de color en el ggamiento de imagenes contemplan dos
puntos principales. El primero es el analisisrdégenes donde el color es el que simplifica la
identificacion y extraccion de los objetos denteolas imagenes. El segundo es el ojo humano,
éste puede distinguir multiples colores con logleis de grises [7].

Por otro lado, se sabe que la luz es una cardataristal para la ciencia del color. El ojo
humano percibe los colores de las combinaciones (®)j red), verde (G,greer) y azul (B,
blug), éstos son los colores llamados primarios. Al clzgge dichos colores se obtienen los
colores secundarios los cuales son: magenta (ragul, cyan (verde y azul) y amarillo (rojo y
verde). Cuando se mezclan los colores primariosecurglarios en proporciones iguales
obtenemos el color blanco [8].

Existen caracteristicas como brillo, matiz y satifna las cuales ayudan a distinguir un
color de otro. El brillo se refiere a la intensidéa color, el matiz es un atributo de longitud de
onda dominante en la mezcla de las longitudes da da la luz, en otras palabras, es lo que el
0jo humano percibe. La saturacién se refiere adacta de luz blanca con un matiz, asi se dice

que el grado de saturacion es inversamente prapaica la cantidad de luz blanca afadida [6].

2.1.3 Modelo RGB

El modelo RGB consta de tres colores: rojo, verdazyl. Con este modelo es posible
representar una gran variedad de colores. Parazalande colores, se debe asignar un valor a
cada uno de los colores primarios dentro del ratggd a 255. Se almacena un valor por cada
pixel, es decir, el nivel de intensidad o nivelgiis comprende el rango de 0 &'2donden
representa los niumeros de valores que puede tdmpieé En este trabajo, el valor desera
igual a 8, lo que significa que el rango de vala®s de 0 a 255, el valor O representa el negro
y el 255 el color blanco [6]. Por ejemplo, los vak (0,0,0) representan el color negro, los
valores (255,255,255) dan como resultado el cdiamdo, el color rojo se representa de esta
forma (255,0,0), para el color verde (0,255,0) yapabtener el color azul (0,0,255). La

combinacién de los valores dara como resultadd g&&ibles mezclas de color [7].

15



El conjunto de todos los colores se puede reprasentforma de cubo [7]. Cada color
es un punto de la superficie o del interior de .elsteescala de grises estaria situada en la

diagonal que une al color blanco con el negro ceenmuestra en la Figura 3.

Figura 3. Cubo RGB

2.2 Procesamiento de imagenes digitales

El procesamiento de imagenes es la transformac®numh imagen en otra. Este
procesamiento requiere de recursos de hardwatejagefy tedricos. Las etapas fundamentales
del procesamiento de imagenes digitales son [6]:

R/

¢+ Adquisicion de imageneEs la obtencién de una imagen digital por mediomsensor

de imagenes.

% Preprocesado Esta etapa consiste en mejorar la imagen parantggar buenos

resultados en los procesos posteriores.

*.
°

SegmentaciorConsiste en la particion de la imagen para unatifdecion de objetos

dentro de la imagen.

% Representaciorl.a representacion es transformar cada pixel a omaaf adecuada para

ser procesados.

>

7
*

% Descripcion. Consiste en obtener informacion para poder diféaengna clase de

objetos de otra dentro de la misma imagen.

X3

*

Reconocimiento e interpretacionEs la forma de identificar un objeto para

posteriormente ser interpretado en este caso p@sknONoMos.
16



2.2.1 Filtros

Un filtro es una ecuacién matematica que permitdificar el valor de un pixel. Los filtros
se utilizan para poder modificar las imagenes miakr el ruido. Cuando se habla de un filtro,
se refiere a realizar una transformacion de unaiznadn respecto a un pixel y la vecindad de

éste [6]. Existen clasificaciones de filtros colo® siguientes [8]:

% Filtros de paso baje consisten en atenuar los componentes de la imageraita
frecuencia (pixeles oscuros). Estos filtros senymaa atenuar el ruido de una imagen;

también se denomina suavizado.

% Filtros de paso alte A diferencia de los filtros de paso bajo, ateni@domponentes
de la imagen de frecuencia baja (pixeles clarosfo<tipos de filtro permiten mejorar

detalles y contrastes de una imagen.

% Filtros de paso de bandaGbtienen la diferencia entre la imagen originahyqlue se

logra aplicando un filtro de paso bajo.

+ Filtros de direccion Aplican una transformacion segun una direccién dada

2.2.2 Negativo

El negativo es una herramienta que permite obtemer imagen con colores invertidos
en un rango de 0 a 255, en otras palabras, paramagen blanco/negro, el color negro se
convierte en blanco y viceversa. En el caso deimagen a color se obtiene una imagen en
grises dependiendo del color. El negativo de uregen se aplica para poder identificar todos
los detalles dificiles de percibir por el ojo humacon la imagen invertida son mas claros [5].

La ecuacion que se utiliza para aplicar el negativoa imagen es:

N(x,y)= 255 -(x,y)

dondel(x,y) representa una posicion en la imagen.

17



2.2.3 Color a gris

Generalmente una imagen se transforma a escalasds gara ser utilizada como entrada para
otro procesamiento. El procedimiento de transforémaes el siguiente:

1. Obtener los valores RGB de la imagen
2. Sumar los valores de cada unos de ellos
3. El resultado de la suma entre 3

4. Elresultado se asigna al valor del nuevo pixel.

2.2.4 Umbralizacion

La umbralizacion es una herramienta que permitestoamar la imagen a partir de un
rango definido por el usuario a otra que solo awit& dos colores [5].
La funcién que se utiliza es la siguiente:
u(x,y) = 0 sil(x,y) <= umbral

255 en el otro caso

2.2.5 Mejora de la iluminacion

La mejora de la iluminacion es factor que debe exoptarse en el procesamiento de
imagenes, ya que modifica una imagen aclarandolabscureciéndola. Ademas, esta
metodologia permite la construccién de un histogrgoe permite realizar otras operaciones de

iluminacion[6].

2.3 Imagenes astronomicas

Las imagenes astrondmicas son aquellas que senebta observar alguna parte del
universo o de algun objeto en especifico, por eiergplaxias, planetas, estrellas, nebulosas,

entre otros. Estas imagenes tienen una gran vdr@elaisos o aplicaciones que van desde la

18



coleccion hasta el analisis que permite a los asimds formular nuevas teorias sobre el origen

y evolucién del universo.

2.3.1 Imagenes de campo abierto

Las imagenes de campo abierto son aquellas querentdesde unas decenas hasta
miles de objetos astronémicos, entre los cualesmseentran las nebulosas, galaxias, quasares,
cometas, entre otros. Este tipo de imagenes prigparc una gran cantidad de informacion a

los astrbnomos, apoyan el analisis de estos oljjat@sdiversos estudios de su estructura.

2.3.2 Imagenes multiespectrales

Las imagenes multiespectrales son imagenes destaaréscena pero se obtienen dentro
de diferentes longitudes de onda del espectroretaagnético. Cada imagen proporciona
informacién diversa de los procesos fisicos geeeti lugar en los objetos astrondmicos. Se

pueden tener imagenes infrarrojas, ultravioletaagles X, de rayos gamma, entre otras.

En el siguiente capitulo se explica el disefio destigacion conforme al manejo de
imagenes de campo abierto.

19



Capitulo 3. Diseio del prototipo

3. 1 Introduccidén

En este proyecto, el problema principal es el ntadej la gran cantidad de imagenes
astronomicas que se obtienen por medio de lagsdiseexploraciones que se realizan de
nuestro universo. El objetivo es desarrollar untgippo de un sistema de localizacién de
objetos astronomicos en imagenes de campo abidrevés de la mejora en la iluminacion,

nitidez y el contraste de las imagenes.

El acceso al sistema no requerird de una contradefisuario debido a que los datos
que son manipulados no requieren de seguridadisteéi®a podra ser utilizado por diversas
personas, sin embargo, el cédigo fuente solo peelrénodificado por el administrador. Estara
disponible para el usuario de forma libre, contard documentacion sobre su funcionalidad,
ésta podra ser modificada conforme se de mantemiongd sistema. El disefio del sistema es

flexible ya que se podrian agregar nuevos blogiuesi se requiriera.

20



3.2 Requerimientos funcionales y no funcionales

3.2.1 Funcionales
Como requerimientos funcionales del sistema pimatbn los siguientes

v Abrir imagenes con formato .jpg y .bmp de 24 bits.
v Procesar las imagenes con los siguientes filtros:

o0 Negativo

0 Escala de Gris

0 Mejora de la iluminacion

0 Logaritmica

o Umbral
v Localizar objetos dentro de las imagenes.

v' Crear una lista de objetos con sus coordenadas.

3.2.2 No funcionales
Dentro de los requerimientos no funcionales deksia son los siguientes: interfaz

amigable, modularidad y expansibilidad.

3.3 Casos de uso y prueba

Casos de uso:

1) Caso de Usdrocelma
Descripcion Procesar las imagenes con formato .jpg o .bnidsts, se obtiene una

imagen transformada dependiendo del filtro aplicado

2) Caso de Usd:ocObj

Descripcion Localizar objetos, listar el nimero de objeto sar coordenadas.

Casos de prueba:

1) Caso de prueba para el caso deRrsgelma

21



Entrada: Imagen astrondémica .jpg de 24

Imagen astrondémica .bmp de 24 |

Salida: Mensaje de “La imageno es de 24 bits” si la imagen no es de 24
Mensaje de “Primero debes abrir una imagen”, siusere apliar un filtro y la
imagen no es abierta.

Muestra la imagetransformadalespués de aplicar el filt

2) Caso de prueba para el caso deLocObj
Entrada: Imagen astrondémi.jpg de 24 bits.

Imagen astrondmica .bmp de 24 |

Salida: Mensaje de “Primero debes abrir una imagenéa imagen no €a abierta.
Muestra imagen transforma

Muestralista de objetos con coordenar

3.4Mdbdulos del sistem
El sistema prototipo de imagenes astrondmicas awem modduloque se observan en

Figura 4:Apertura de iméagenesiltros y Localizacion de Objetos.

e Abrir e Umbral
e Guardar *Negativo e Lista de
¢ Escala de Grises coordenadas
e Mejora de la
iluminacion

e Logaritmica
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Capitulo 4. Implementacion
4.1 Apertura de Archivos

Consiste en abrir imagenes astronémicas por medimdotdn dabrir validando el

formato .jpg y .bmp el seudocddigo es el siguiente:

Abrir imagen
leer nombre de la imagen;
leer extensién de la imagen;

si (extension = ".bmp' o extension =".jpg' and pi xelformat = pf24
bit ) entonces

leer el alto de la imagen;

leer el ancho de la imagen;

mostrar imagen;

si la imagen no es de 24 bhit
escribir 'El formato de la Imagen no es de 24 bits");

Dentro del modulo de abrir imagenes esta incluldmnguardary el pseudocodigo es el
siguiente:

leer nombre de la imagen
guardar nombre de la imagen

leer alto de la imagen
leer ancho de la imagen

guardar la imagen

23



4.2 Filtros

Los filtros implementados fueron seleccionadosy& mermiten obtener una mejora de

la imagen, ademas apoyan la localizacién de objetos

Negativo

Si la imagen estéa abierta entonces
recorrer imagen ancho y alto
obtener el valor del pixel
hacer la negacion del pixel
construir el nuevo valor del pixel
asignar el nuevo valor del pixel a la imagen

mostrar la nueva imagen

si no entonces
escribir 'Primero debe abrir una imagen ...

Escala de Gris

Si la imagen esta abierta entonces
recorrer imagen en lo ancho y alto

obtener el valor de R
obtener el valor G
obtener el valor B
hacer (R+G+B) /3
asignar nuevo valor de pixel a la imagen
mostrar nueva imagen

si no entonces
escribir 'Primero debe abrir una imagen ...’

Mejora de la iluminacion

Si la imagen esta abierta entonces
llamar ventana de iluminacién
obtener valor de iluminacion
recorrer la imagen en lo ancho y alto
obtener valores der, g, b
asignar r :=r + valor
asignar g := g + valor
asignar b := b + valor
validar valores de RGB para que no salga del r ango 0-255
asignar Nuevo valor de pixel a imagen
mostrar nueva imagen
Si no entonces
escribir 'Primero debe abrir una imagen ...")
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Logaritmica

Si la imagen esta abierta entonces
recorrer laimagen a lo ancho y alto
declarar logaritmica
obtener valoresr, g, b
hacer r = (log * r)
hacer g =(log * g)
hacer b = (log * b)

asignar el nuevo valor al pixel
mostrar nueva imagen
si no entonces
escribir 'Primero debe abrir una imagen ...’

Umbral

Siimagen abierta entonces
llamar ventana de umbral
obtener valor de umbral
llamar funcién escala de gris
recorrer la imagen en lo ancho y alto
obtener valores der, g, b
si r >= valor entonces
asignar valor negro a pixel
si no entonces
asignar valor blanco a pixel
mostrar nueva imagen
Si no entonces
Escribir 'Primero debe abrir una imagen ...



4.3 Localizacion de objetos

Para la localizacion de objetos primero se tiereeaplicar la herramienta umbral, el

pseudocddigo es el siguiente:

Si la imagen esta abierta entonces
recorrer imagen en lo ancho y alto
obtener valor de pixel

si valor < > 0 entonces
buscar_derecha
asignar 1 a bandera
mientras bandera = verdadero hacer
asignar 0 a bandera
hacer coordenaday + 1
hacer coordenada x - 1
obtener valor del pixel
si valor < >0 entonces
buscar_derecha
asignar 1 a bandera
si no entonces
hacer coordenada x + 1
obtener valor de pixel
si valor < > 0 entonces
buscar_derecha
asignar 0 a bandera
hacer coordenada x + 1
obtener valor del pixel
si valor < > 0 entonces
buscar_derecha
asignar 1 a bandera

muestra lista de objetos con coordenadas;
Si no entonces
escribir 'Primero debe abrir una imagen ...

Funcién de Buscar_derecha:

Obtener valor pixel

mientras ((x <= ancho_imagen) and (valor <> 0)) hac
guardar coordenadas (x,y);

cambiar valor de pixel // marcar

asignar nuevo valor a pixel

mostrar nueva imagen

incrementar contador de objetos

er
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4.4 Interfaz de la aplicacion

Para la implementacion del sistema se utilizé Delphcomo herramienta de
programacion. La Figura 5 presenta el disefio detéafaz principal para el procesamiento de
imagenes.

i m PROCESAMIENTO DE IMAGEHES ASTROHOMICAS

Archivo  Mejora local  Mejora Global

B. Noea 2 =g

% v [ le E Ancha bt

Figura 5. Disefio principal del proyecto

La interfaz de la Figura 5 muestra botones paracaplfiltros a las imagenes
astrondmicas y la localizacion de objetos. Inclupemend con las mismas funciones de los
botones para comodidad del usuario; sin embargo g®r un sistema prototipo de
procesamiento de imagenes la interfaz cuenta ctamé® para darle una apariencia grafica. En
la parte superior de la ventana aparecen las coadds (X, y), asi como también los colores
RGB de la imagen a procesar.
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Capitulo 5. Resultados

La Figura 6 muestra una imagen, conforme se utillea botones se van presentando

los cambios.

Figura 6. Ventana principal del sistema.

Las funciones de los botones son los siguientes:

5

Este boton sirve para abrir las imagenes de foroagoy .bmp
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5.1 Negativo

El boton negativo es para invertir los coloresadienagen.

Al pulsar el botoriNegativoda como resultado la Figura 7.

Imagen original Figura 7. Ventana que muestra el resultado

al utilizar la herramienta de Negativo

5.2 Escala de Grises

o

El boton Escala de Gris se refiere a convertichieres de la imagen a escala de grises.
Al dar clic en el botdén Escala de Gris da comoltada la Figura 8.

Imagen original Figura 8. Ventana que muestra el resultado

al utilizar la herramienta Escala de grises
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5.3 Mejora de la iluminacion

i
Ly
Este botdn consiste en aclarar u obscureces leeimaqg presionar este boton aparecera

la ventana de la Figura 9.

® Aclarar v Obcurecer ,m[

X Cancel |

Figura 9. Interfaz donde el usuario elige el nivel de aclarp@bscurecimiento para la imagen

Al pulsar el botoriluminacion en este caso se eligié un obscurecimiento dg el fesultado

se muestra en la Figura 10.

Figura 10.Ventana que muestra el resultado
al procesar la imagen con nivel -47,
que=fseleccionada por medio de la Figura7

Imagen original

Al escoger el mismo botémi§minacion con nivel de aclarado 87 se obtiene el resultsdia

Figura 11.

Imagen original Figura 11. Muestra el resultado al

procesar laimagen con nivel de aclaratio 8
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5.4 Logaritmica

A

Al pulsar el botoriogariitnicase obtiene como resultado la Figura 12.

El boton Logaritmica aclara la imagen.

Imagen original Figura 12. Muestra el resultado después de

procesar la imagen con la herramienta Logaritmica

5.5 Umbralizacion

A5 =y

El boton Umbral convierte los colores de la imagarblanco y negro, tomando

en cuenta el nivel de umbral por medio de la bawwatrada en la Figura 13.

o 0K x Cancel |

Figura 13.Interfaz donde el usuario elige el nivel de aclar@bscurecimiento para la imagen
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Al dar clic en el botétumbral se obtiene como resultado la Figura 14.

Figura 14. Muestra el resultado
después de procesar la imagen con la
herramienta Umbral

Imagen original
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5.6 Localizacion de Objetos

£

El boton Buscar Objetos es utilizado después deaaml umbral con la finalidad
de encontrar objetos dentro de la imagen. Paiditacion de objetos se aplica un umbral de

117, posteriormente se utiliza el boténBiescar Objetoy se obtiene el resultado de la Figura
15.

i @ PROCESAMIENTO DE IMAGEHES ASTROHOMICAS

Archivo  Mejora local  Mejora Global

B- HCwa &8z =k

Total de Objetos

10
Coordenadas
Objeto 1: 102,080 ]
Objeto 2: 181, %4
Objeto 3: 366,95
Objets 4: 227,107
Objete 5 535, 140
Objeta & 512,178
Objeto 7 376, 243
Objeto 8: 435,253
Objeto % 240, 264
Objeto 10: 541,424

% 393 Vo183 R 0 G0 B 0

Ancho 555 Al 44

Figura 15. Muestra la lista de objetos localizados.
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5.7 Pintar Objetos
ay

—

El boton Pintar es para pintar los objetos locdliza

Finalmente se utiliza el botdintar Objetosy se obtiene como resultado la Figura 16.

) PROCESAMIENTO DE IMAGENES ASTRONOMICAS = e

Archivo Mejoralocal  Hejora bl

B-HCwmm (e =2

Total de Objetos
14

Coordenadas

Objero 1z 102 ,0 FS
Objeto 2: 266,95

Objeto 3: 226,108

Objeto 4: 535,140

Objeto 5: 376,243

Objeto &: 435,254

Objeto 7: 241,264

Objeto 8: 542,424

Objero 1: 102 ,0

Objero 2: 181,54

Objero 3: 366, %4
Objeto 4: 226,107
Objeto 5: 536,132
Objero & 502,143
Objero 73 511,178
Objero 8 376,242
Objero 9: 435,253
Objero 10 240 , 264
Objero 11: 541,424

2. g1z A2

Akiem 17,

% 377 Y l2s7 R0 G0 B0 Ancho 555 Ao 445

Figura 16. Muestra los objetos localizados de color rosa.

=

El boton Cerrar es para borrar la imagen sin guaraabios.

@ *&ll £l hoton salir es para salir del prototipo.
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5.8 Localizacion de objetos
Después de la implementacion del sistema prota#gpbevd a cabo una serie de pruebas

utilizando imagenes astronomicas multiespectrabesoalltravioleta, infrarrojo, filtro verde y
filtro rojo de diferentes tamafios, las cuales se obtuvierola gegina Sloan Digital Sky

Survey. La tabla muestra los resultados obtenidos.

Imagen Tamafio Umbral Tiempo  No. de objetos
1 163x125 50 .8 seg 102
68 10 seq. 57

119 11 seg. 38

150 07 seg. 32

210 06 seqg. 24

2 302x224 50 50 seg. 32
68 18 seq. 14

119 25 seg. 11

150 14 seq. 10

210 11 seq. 9

3 555x445 50 25 seg. 75
68 14 seg. 26

119 09 seg. 14

150 06 seg. 12

210 05 seg. 8

4 1008x734 50 20 seg. 91
68 17 seq. 27

119 11 seqg. 14

150 10 seg. 13

210 09 seg. 11

5 1553x1335 50 3.32 segq. 197
68 1.25 seg 56

119 55 seg. 31

150 33.8seg. 28

210 21 seg. 14

6 2040x1489 50 4.0 min. 96
68 1.14 min. 37

119 40 seg. 18

150 60 seg. 15

210 21 seg. 11

* www.sdss.org
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De la tabla anterior se pueden hacer las siguietssrvaciones:

v' Cuando la imagen es muy pequefia y el umbral esmaeh@0 es mas tardado la
localizacién de los objetos.

v" Cuando el umbral es mayor a 100 disminuye el nGmlerabjetos y es mas rapida la
localizacion de objetos.

v' Entre menos objetos tenga la imagen es mas rabigonpo de respuesta. Entre mas
grande sea la imagen, es mas tardado el tiempesgaesta en la localizacion de los
objetos.

v" Entre menor sea el umbral aplicado a la imagenpsmlos objetos localizados.
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Capitulo 6. Conclusiones

Se ha desarrollado un sistema prototipo de softwale permite localizar objetos
astronémicos en imagenes multiespectrales de calvipdo. Este sistema incorpora filtros de
negativo, escala de grises y mejora de la ilumémagiara el procesamiento de imagenes.

Ademas el sistema muestra el nimero y coordenadias dbjetos localizados.

Las actividades que se realizaron se encuentrael earonograma de actividades,
cumpliendo con todos los objetivos propuestos ialcgrio del proyecto. En el desarrollo del
mismo, se llevo a cabo una investigacion sobre émég astronomicas, formatos de imagenes,
tipos de filtros, tipos de color, entre otros, gstoa cumplir con los objetivos especificos que se

propusieron al inicio del proyecto, contemplandoliaitaciones también antes mencionadas.

Los algoritmos de filtros existentes que se wilin en el desarrollo del proyecto se
programaron en lenguaje Delphi. En cada implem@&nase realizaron pruebas para cada

imagen con el fin de identificar y resolver errodesitro del programa.

Debido a la modularidad del sistema, en un futerpretende agregar nuevos maédulos.
Como el recorte de los objetos localizados.
Este proyecto se realiz6 en la Universidad Pdlitgc de Puebla en un tiempo

aproximado de 8 meses.
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