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1 INTRODUCCION

InVi Fusion es un software, desarrollado en el ambito de inspeccién termografica, que permite
trabajar simultdneamente con camaras de espectro infrarrojo térmico y de espectro visible para
crear fusiones de las imagenes de ambos espectros mejorando la visualizacidon de la escena
observada, ofreciendo al usuario una mejor experiencia de observacién para un rapido y eficaz
analisis termogréfico.

InVi Fusion relne en una sola aplicacidon las herramientas necesarias para realizar la captura de
imadgenes de ambos espectros, procesarlas y generar reportes de inspeccién termografica. Ademads
para poder realizar la fusién de imagenes es necesario calibrar extrinsecamente las camaras, por
ello InVi Fusion contiene un bloque que permite tanto calcular los pardmetros intrinsecos de cada
camara para corregir posibles distorsiones en la imagen, para posteriormente calcular los
parametros extrinsecos para encontrar las matrices que relacionan ambas camaras.

Notas:
1. Las camaras usadas podran ser de distintos fabricantes y diferentes caracteristicas como
campo de visidn o resolucion.
2. La version 1.0 de InVi Fusion permite realizar Unicamente analisis cualitativos. Es decir
trabaja directamente con las imagenes de ambos espectros, por tanto no incluye los valores
radiométricos provenientes de la camara termografica.

InVi Fusion




2 INSTALACION

iInVi Fusion no necesita de ningln proceso de instalacién! Se debe tener el programa en el
computador, ejecutar el archivo ejecutable y listo, se podrad disfrutar de todas las herramientas
practicas desarrolladas.

2.1 REQUISITOS
La maquina para ejecutar InVi Fusion sin problemas debera contar con:
e Sistema Operativo Windows 7 o Ubuntu 12.04

e Java Runnable Environment (JRE) 1.7 o superior. Se puede descargar desde su pagina oficial
www.java.com/es/download/

Las camaras de espectro visible y termografica podran ser de distinto fabricante y de diferentes
caracteristicas, las cudles seran elegidas a criterio del usuario seguin sus necesidades y aplicaciones.
Las camaras deberdn contar con alguna interfaz de conexién al computador (ej. USB) para poder
acceder a sus imagenes y/o video.

2.2 CONTENIDO DE INVI FUSION
El paquete de InVi Fusion se compone de los siguientes archivos y carpetas:
e invi.jar es el archivo ejecutable de InVi Fusion

e demos es una carpeta conteniendo archivos de muestra para que el usuario emplee y
practique las herramientas de InVi Fusion

e Los demds archivos o carpetas son fundamentales para el correcto funcionamiento de la
aplicacion
2.3 EJECUCION
En Windows, haciendo click sobre el archivo invi.jar se ejecutara InVi Fusion.

En Ubuntu, en caso de no ejecutarse el ejecutable, se deberd abrir una ventana de terminal de
Ubuntu, dirigirse a la carpeta que contiene a la ubicacién de Invi Fusion y ejecutar el siguiente
comando

java -jar invi.jar

® ocrafaocrafa: ~/Desktopf3_InviFusoinExe

ocrafa@ocrafa:~% cd Desktep/3_InviFusoinExe/
ocrafa@ocrafa:-/Desktop/3_InviFusolnExe% java -jar inut.jarl

Se abrird la ventana de InVi Fusion en su primera pestafia de trabajo Calibration
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En caso de que error durante la carga de librerias e iconos se notificara a través de una ventana

emergente, se deberd revisar que no se haya modificado ninguno de los archivos o carpetas
fundamentales del programa.
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El funcionamiento de InVi Fusion puede ser verificado a través de su demo. Para ello, en la pestafia
Image Processing hacer click en el botéon Demo en la parte inferior derecha. Se cargaran archivos
de imagenes y parametros de calibraciéon ya calculados para que el usuario pueda examinar las
herramientas de la aplicacién. Se puede elegir entre cuatro demos disponibles.
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3 COMO USAR INVI FUSION

3.1 ESTRUCTURA

InVi Fusion esta estructurado en tres bloques o pestafias para trabajo, dos espacios de trabajo y
un espacio Log de salida donde se imprime toda la informacién de los resultados de cada proceso
ejecutado. Las pestafias de trabajo incluyen las herramientas disponibles para ser usadas por el
usuario, mientras los espacios de trabajo archivan todas las imagenes disponibles para trabajar ya
sea que provengan de las camaras o hayan sido procesadas en en InVi Fusion.

=) InViFusion = | [
File Edit 1 - EV
Calibration [ Image processing I Report ||
== - Visual Spectrum
@ ‘Selemacamera.” = |V| Select a Camera... |" B
rec
i =
] O im0 oo
- 0i0
-
Infrared Spectrum
= [
Log
Creating new object monoCameraCalibrator
Creating new object monoCameraCalibratar LOG
Creating new stereoCameraCalibrator

Los bloques de trabajo son tres (demarcados con color rojo en la figura) y se organizan asi:

1. Bloque de calibracién (Calibration): incluye todas las herramientas necesarias para calcular
los parametros intrinsecos y extrinsecos de las camaras.

2. Bloque de proceamiento de imagenes (Image Processing): permite procesar las imagenes
para realizar la fusidn de las imdgenes. Ademas presenta diferentes herramientas como
umbralizacién por color o la posibilidad de elegir la paleta de colores mas apropiada para la
imagen segun el escenario.

3. Bloque de reporte (Report): permite generar el respectivo documento de reporte de la
inspeccién termografica realizada.

Los espacios de trabajo (demarcados con color morado en la figura) son dos:
1. Espacio de trabajo para Espectro Visible: incluye todas las imadgenes correspondientes al
espectro visible, tanto imagenes de las camaras, imagenes procesadas como las figuras
correspondientes a los errores de calibracion.



2. Espacio de trabajo para Espectro Infrarrojo: incluye todas las imagenes correspondientes al
espectro infrarrojo, tanto imadgenes de las camaras, imagenes procesadas como las figuras
correspondientes a los errores de calibracion.

A continuacion se explicarda detalladamente cada uno de los bloques de trabajo y sus
funcionalidades.

3.1.1 BLOQUE DE CALIBRACION
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A continuacién se describen las funcionalidades y espacios del bloque de calibracién:

L«]

Nro Funcién Descripcion
. Permite iniciar la adquisicién de video a partir de la cdmara seleccionada
% I,n|C|ar con el tamafio de imagen elegido
camaras
2 Almacena en el espacio de trabajo las imagenes visualizadas en la o las
@ Capturar camaras inicializadas. La imagen sera adicionada al correspondiente
Imagen espacio de trabajo
) » Permite calcular los pardmetros intrinsecos de una camara. Para
et (;al||?raC|on ejecutarlo se debe elegir minimo seis imdgenes en el espacio de trabajo
intrinseca en uno de los espectros.
Permite calcular los parametros extrinsecos que relacionan ambas
? Calibracion camaras. Para ejecutarlo se debe elegir minimo seis pares de imagenes
extrinseca en el espacio de trabajo, es decir seis imagenes del espectro visible y
seis imagenes correspondientes del espectro infrarrojo.




Fusion en vivo

Inicializa la adquisicion de las dos camaras y aplica los parametros
intrinsecos y la calibracién extrinseca para mostrar en tiempo real el
video de la fusidon de ambas imagenes. Nota: En caso de no haber
realizado calibracidon extrinseca, la fusion se hard simplemente
centrando las imagenes de ambos espectros y fusionandolas.

Permite seleccionar una camara de una lista de camaras disponibles.

6 ilz::;a'cr): Este menU esta presente tanto para la eleccién de la camara de
espectro visible como para la cdmara infrarroja.
. Lugar disponible y reservado para mostrar el video adquirido de las
7 Espac;cljo para camaras activadas. Existe un espacio para la imagen de espectro visible
video y uno para el espectro infrarrojo.
Eleccion Permite elegir de una lista de tamafios posibles, el tamafio de la imagen
8 tamafio mas apropiado segun criterio del usuario dado el escenario.
imagen
Permite, sobre las imagenes seleccionadas en el espectro
9 Rectificacién | correspondiente, aplicar los parametros intrinsecos previamente
de imagenes | calculados para corregir y eliminar posibles distorsiones en las
imagenes.
Espacio para | Existen tres espacios donde se imprimen los parametros calculados:
10 parametros parametros intrinsecos para espectro visible, parametros intrinsecos
calculados para espectro infrarrojo y parametros extrinsecos.
Carga de De e,xistir parémet_rps intrinsecos y/o e_xtr!'n_secos, se pueden cargar a
11 . través de esta opcion. Se puede cargar individualmente los parametros
parametros

intrinsecos para cada espectro y los parametros extrinsecos.

3.1.2 BLOQUE PARA PROCESAMIENTO DE IMAGENES
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Nro Funcion Descripcion
Permite elegir el espacio de color o la paleta de color que el usuario
considere mas apropiada para la escena analizada en la imagen actual.
Para el espectro visible, los espacios de color son:
- Escala de grises (Gray)
Espacio o - Color RGB (BGR)
1 paleta de Para el espectro térmico, la paleta de colores puede ser:
color - Gris (Gray)
- Arcoiris (Rainbow)
- Hierro (Iron)
- Frio (Cold)
- Caliente (Hot)
2 Espacio para | Espacio destinado para la visualizacion de las imagenes a analizar. Existe
imagen un espacio para el espectro visible y uno para el espectro infrarrojo
3 Controles para | Opciones para realizar la fusidon de imagenes y ejecucidén de calibracion
fusion manual
4 Opciones Opciones para procesar las imadgenes de ambos espectros. Se detallan
avanzadas mas adelante
Permite seleccionar entre 4 demos. Se cargaran imagenes a los espacios
5 Activacion de trabajo y parametros de calibracion, permitiendo al usuario jugar con
demo las herramientas desarrolladas para procesamiento y posteriormente la

generacion de reporte.

Las opciones avanzadas se describen a continuacién:

Opciones para Proyeccion y Fusion de Imagenes

Proyectar a
espectro IR

Proyectar espectro visible sobre espectro infrarrojo

=.-=1 Calibracién . . .
=0 Realizar calibracion manual
manual
' Proyectar a Proyectar espectro térmico sobre espectro visible
espectro EV
T C o . . .
Zoom Aumentar o disminuir tamafio de la imagen visualizada
F |
o Desplazamiento | Desplazar imagen proyectada: arriba, abajo, derecha, izquierda
- ey manual y reiniciar
posicion
v
Porcentaie de Porcentaje de fusion
100% [0} i ] Imagen = o *Img,, + B* Img;,

fusion

1=a+ B

Opciones para procesamiento de imagenes en Espectro Visible

9,

Reiniciar

Reiniciar a imagen de espectro visible originalmente cargada

Almacenar

Guardar imagen procesada en espectro visible

10




Seleccion Seleccionar area de imagen en espectro visible para posterior
area proyeccion

Invertir

Invertir color de imagen
colores

Ecualizacion

histograma Ecualizar histograma de imagen

Deteccion

Permite filtrar la imagen resaltando los bordes
bordes

) B N IO

Opciones para procesamiento de imagenes en Espectro Infrarrojo

Reiniciar Reiniciar a imagen de espectro infrarrojo originalmente cargada

Almacenar Guardar imagen procesada en espectro infrarrojo

Seleccion Seleccionar area de imagen en espectro infrarrojo para posterior
area proyeccion

Inversion de
color

N[§ == m{a(e,

Invertir colores en imagen

Mostrar

histograma Imprimir histograma de imagen actual de espectro infrarrojo

1- Entrada de texto para valor maximo de temperatura
representado en la imagen de espectro infrarrojo

2- Rango para umbralizar colores en la imagen (los colores
estan directamente relacionados con los valores de

Opciones para temperatura)

umbralizacién |3- Entrada de texto para valor minimo de temperatura

en rango de representado en la imagen de espectro infrarrojo
colores 4- Colores correspondientes a la paleta de colores

seleccionada

5- Opcidn para invertir la representacion de colores. Lo
Unico que se vera afectado es el orden en que se
muestra la paleta de colores.

11




3.1.3 BLOQUE PARA GENERACION DE REPORTE

|5 InVi Fusion = |- [
File Edit Help
f Calibration r Image processing r Report |I
6 Visual Spectrum
Company Data 1 Client Data 2 | —— ‘ ‘ Generate Report | (o]
Company: |Univalle Company: |Universidad 3
Address: |[calle 13 | Address:  |Avenida Genial | Lego r
District: ‘Cal\ District: Popayan LR
D: [Dropbox [UNIVALLE|TG|0_Thermography:_30|2.....
Request Data 4 Images
One image per table Two images per table
Title: [TmuLo | = r— r—r
Report Date: |09 08 2014 | [ vs_vs_2_03.0..
Request's brief description: | | F_,cg ~
Expert's Name: [ | = [¥]ir_ir_6_03.02.. [¢]ir_03.02-1. O s
Camera Model: | \ Clear
Camera’s Serial No.: | \ mo o
: Infrared Spectrum
Lens (Camera): [ J — = [4] 1l [ Tol ir_ir_5_03.02- []
|| ||
Comments Conclusion
[The machine is .... Watch Image{s}
Modify Image(s) Metadata
[lir_ir_6_03.02-...
Log
Loaded Variable: imageSize_VS = =
[640, 480]
undistorting Image = []ir_03.02-1a4. L
color space I~ — =

El bloque de reporte se compone de 6 campos generales los cuales se describen a continuacion:

Nro Campo Descripcion
Datos de la Espacios para completar con los datos basicos sobre la empresa que ha
1 o~ realizado la inspeccion termografica y que generara el respectivo
compania
reporte
> Datos del Espacios para completar con informacién basica de la empresa que ha
cliente solicitado la inspeccién termografica
3 Logo Opcién para cargar icono de la empresa
- Espacios para completar con informacidon referente a la inspeccion
Solicitud de < - D L
4 datos termografica realizada: titulo, fecha del reporte, descripcion,
comentarios, conclusiones, entre otros.
Seccidén a la cual se adicionan las imagenes de los espacios de trabajos,
5 Imagenes y las cuales se desea aparezcan el reporte. Se puede modificar los
metadatos metadatos de las imagenes y seleccionar si aparece una sola imagen
por tabla o dos imdgenes en cada tabla del reporte.
L, El reporte se generard en un archivo pdf. Para ello existen las opciones
Generacion de . . !
6 de: crear una vista previa del archivo y generar el documento del
reporte reporte

12



3.1.4 CONFIGURACIONES AVANZADAS

Las configuraciones avanzadas permiten modificar variables de control usadas para la calibracion y
el procesamiento de imagenes. Para acceder a la ventana de configuraciéon se debe ir a Edit >
Configurations.

| £ InViFusion

File Edit Help

Calibl Snapshot iessing rﬂeport |
Mono Calibrate

Seled siereo Calibrate v

Vis Configurations

La ventana de configuracién en la versidn 1.0 de InVi Fusion se organiza en dos partes:

| £2) InVi Fusion Configuration

Calibration Parameters

Mono Calibration Stereo Calibration

LimItera_SubPee a0 LimItera_SubPec
Threshold_SubPix 0,1 Threshold_SubPix

CalibrateError_th

Maxltera

Image Processing Parameters

Imiprove Point Location by Manual Homograhpy

Apphy Calibration Parameters on Image Load VS

|:| Apphy Calibration Parameters on Image Load IR

PDF Report Parameters

0K Cancel

1- Parametros de calibracién

Permite modificar pardmetros que alteran los valores de variables de control usadas para el
calculo de los pardmetros intrinsecos y extrinsecos. Los parametros modificables son los
siguientes:

e Limite de Iteraciones en blusqueda de exactitud a subpixel de la deteccién de esquinas
(LimItera_SubPix)

e Umbral en busqueda a subpixel de la deteccidon de esquinas (Threshold_SubPix)
13



e Umbral en calibracion de error (CalibrationError_th)

e Maximo numero de iteraciones en bUsqueda de parametros intrinsecos (MaxlItera)

2- Parametros de procesamiento de imagenes: contiene tres casillas de verificacion, las cuales
en el orden en que aparecen en la figura anterior implican:

e Mejorar localizacién de puntos durante calibracién manual (Defecto: Verdadero)

e Aplicar parametros de calibracién intrinsecos durante carga de imagenes del espectro visible
(Defecto: Verdadero)

e Aplicar parametros de calibracién intrinsecos durante carga de imagenes del espectro
infrarrojo (Defecto: Falso)

3.2 MI PRIMERA CALIBRACION
Para realizar la primera calibracion se deben ejecutar los siguientes pasos:

1. Activar la camara: se debe, previamente, elegir la configuracién para las camaras en
ambos espectros.

= InVi Fusion [ ]
File  Edit  Help
[ Calibration | Image processing | Report
s Visual Spectrum
@ |asus usazo wencam o ‘v” [Asus virtual camera 1 [~] B
Visual Spectrum Panel Infrared Panel
rec
[vli =
540480 7] O Resolution - O im0 o
Resolution
176x124
3204240 Fr oo
[Elictl Infrared Spectrum
= =)
Log
=]

2. Capturar imagenes del patron de calibracién: El patron de calibracion, el cual debe ser
un plano rectangular con geometria como un ajedrez, debe ubicarse de tal manera que se
encuentre, al mismo tiempo, dentro de los campos de vision de ambas camaras, para asi
poder capturar imagenes correspondiente entre ambas camaras.

14



File  Edit Help

= ion | Image ing | Report |
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|Webcam0 Iv] Camera 1 ['I i H
Visual Spectrum Panel Infrared Panel
| e 1
|
[Jvs_izq(1).pg
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% i e
i S N NE
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. ‘ —
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|640x480 320x240 Rectify | [] Display Imgs. L —
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Nota: en caso que las imagenes se hayan tomado sin usar InVi Fusion, entonces se omite el

paso 1y 2,y se procede a cargar las imagenes en los espacios de trabajos correspondientes
a cada espectro.

Calcular parametros intrinsecos de la camara de espectro visible: En el espacio de
trabajo del espectro visible, seleccionar minimo 6 imagenes del patrén de calibracion, luego
activar la opcidn para realizar la calibracion intrinseca.

(] 1nV: Fusion folie &=
File Edit  Help
Catbraton | imageprocessing | Report |
S Visual
—] - P !
“®| lWebCamo |v! Camera 1 ‘V| =
[ Visual Spectrum Panel Infrared Panel
]— ]
||
[ - || ||
ﬁ e .P‘ B )
oY e “nAEN
rec S o -
243 5 7 — v
| " ]
|640x480 |VH Rectify ‘I:Ibisplaytmgs. WQ |VH Rectify ‘Dbisplaylmgs. i = = =
VS Param. IR Param. — (=] 616
=
i
[ il [ oo
I~ -l Tnfrared Spectrum
I ] Dl & [ Il [ Dl &= Ew [4]
n
Stereo Param. L e
[a] -3 IP--E--«:': =
= [JIR_der(1)jpg | |
[ e iy
~ B k
-
e e »
Wb aailagd
Log . =
= [11R_der (2).jpg
ﬁ F_ ‘ |
[« Il I D] (rr el Ad|

Ingresar la cantidad de cuadros que forman la cuadricula del patrén de calibracion
15



Input Pattern Dimensicns

Width({# of squares): |9

Height(# of squares): |?

[] Display Imgs?

Cancel

Los resultados se imprimirdn en la respectiva area

Lo o]

Visual Spectrum
v "

]

Vlvs_izg(1)ipg | |

VS_iza (2)ipg
e
GES2 |

T ERG

Ll

|| InVi Fusion
File Edit  Help
(" Calibration | Image ing | Report
®| ‘ WebCam 0 ‘ vi Camera 1 \v‘ =
| =
e Visual Spectrum Panel Infrared Panel
| "
— I.I
N
B
@ N
rec -
3200240 [+][ Rectiy | CIoispiayimos. |
VS Param. = IR Param. o
Calibration Parameters: - []
cameraMatrix: B
[790.9352386447376, 0, 288.254186436454; ¥
0,787.1629900171289, 221.626240905849; \ |
0,0,1] = |
|~ bd)
[ 1 ] IR fE I |
Stereo Param. o
Rlea 5
Log
[« I I»]

Nota: no se recomienda ejecutar éste paso sobre la cadmara termografica ya que se afectarian

los valores radiométricos capturados por la cdmara.

4. Rectificar imagenes del espectro visible: Seleccionar todas las imagenes del patron de
calibracién existente en el espacio de trabajo del espectro visible, para proceder a rectificar
las imagenes. De esta manera se eliminardn posibles efectos de distorsidon en las imagenes
debido a imperfecciones de la cadmara empleada. El nimero de imagenes en el espacio de

Clear
il (] o0

Infrared Spectrum-

[JIR_der(1)jpg | |

mia

' IR_der(Z).jpg’

il

<

trabajo se duplicard porque contendra las imagenes iniciales y las rectificadas.
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]@I [webcam o [~] Camera 1 = (4]
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[« I} | D= I | I e &=
Stereo Param. =
(4] - L =]
= [_]IR_der (1).jpg
SFUR 1
Adifma|=
~
Log
[ ]

5. Realizar calibracién extrinseca: Se debe seleccionar minimo 6 imagenes del patrén de
calibracién en el espacio de trabajo del espectro visible y sus correspondientes en el espacio
de trabajo del espectro térmico. Se activa la opcién para calcular la calibracién extrinseca.

Se ingresan las dimensiones del patron
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File  Edit  Help
Calibration | Im: Report
l@l [webcam o [~] Camera 1 [~] =
— Visual Spectrum Panel Infrared Panel
vs_izg(1)ipa | |
e - '
] ﬂ
rec VS_izq (2)ipg
640x480 [+][ Rectity |[1pispiayimas. ) Ad
T 6/12
VS Param. IR Param. = !
Calibration Parameters: =
cameraatrix:
[790.9352386447376, 0, 288.254186436454;
0,787.1629900171289, 221.626240905849; i e
0,0,1] = Infrared Spectrum
[ Il ] Dl |E [ Il =
Stereo Param. :%
w“Eaw =
-
VIR _der(1)ipg | |
Log =" |
v|IR_der (2).]
Data H_ir2ev saved ) _der (2).jpg
Data H_ev2ir saved ) M |
[« I | -




Input Pattern Dimensions E

Width(# of squares): |9 |

Height(# of squares): |T |
[ | Display Imgs |Di5pla3r Projection Errorl

Los resultados se imprimirdn en la respectiva area

\'%
E 2
-
&

[T»

| WebCam 0 I VI Camera 1 | Vl

®

Visual Spectrum Panel Infrared Panel

Ll

VS_izq (2)ipg

SRl

g

L]

il v 6112

[Moxwo lvl I Rectify ‘ [_] Display imgs.

VS Param. IR Param.
Calibration Parameters: |
cameraMatrix:
[790.9352386447376, 0, 288.254186436454;
0,787.1629900171289, 221.626240905849;
0,0,1 =

[ Il ] ] [ Il [»

Clear

= /6
| Infrared Spectrum

[0 I T

O
ID

Stereo Param.

Homography Results:

H_ev2ir=

[1.020744867717518, 0.01540651676473976,-218.1693183132477,
-0.0360814627668407, 1.036804443536689, -135.078838212203;
-9.024322033378988e-006, -3.793156264906472e-005, 1]

H ir2ev=

| I Y

Kl
[
<10

Log

Data H_ir2ev saved:) -
Data H_ev2ir saved :) =
[« Il ol |

Ademas, se mostraran las graficas de error resultantes de la calibracién. Estas graficas
guedaran disponibles también los espacios de trabajo de ambos espectros.
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Transfer Error in Pixels (ir2vs)

Transfer Error in Pixels (vs2ir)

Mean Symmetric Transfer Error per Image Mean Squared Symmetric Transfer Error per Image Pair
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20 £ 255 [ |
= 2E-5
1,5
1,5E-5
1,0
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0,0 0ED
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Valid Pair Images Valid Pair Images
6. Listo, ahora se puede pasar a las siguientes pestafias de trabajo para realizar el

procesamiento de las imagenes necesarias y finalmente generar el reporte

3.3 FUSIONANDO IMAGENES

Una vez calculados los pardmetros intrinsecos y extrinsecos se procede a ejecutar la fusion de
imagenes en la pestafna de trabajo para procesamiento de imagenes. Se sigue el siguiente
procedimiento:
1. Seleccionar y cargar las imagenes a analizar desde los espacios de trabajos: Hacer
doble clic sobre las imagenes deseadas, ellas se cargaran en el espacio para imagen
correspondiente.

19



T2 InVi Fusion [E=8 el

File Edit Help

[ Calibration | Image processing ||Report
I

| Select Color Space... ‘ v ‘

Visual Spectrum =
[vs_vs_4 060.. |=|

>

Visual Spectrum

.
L

[

BLE

1

oo

L

Clear
o os
Infrared Spectrum o=
[Jir_ir_4_06.02-...
SFTR

’« ."iu
Hid

100%VS

..§ + OHDE@e.

I

[ ir_ir_5_06.02-...

Log

[640, 480] B =
undistorting Image
color,pace [Jir_ir_6_06.02-.. H

Proyectar imagenes desde un espectro hacia el otro: Usando los botones de proyeccion
se podra sobreponer la imagen de un espectro sobre el otro espectro.

%) InViFusion =N =0
File Edit Help

(" Calibration | Image processing | Report
Visual Spectrum

ISelect Color Space... ] v‘ [Gmy l M| []vs_vs_4 060.. ||
Infrared

‘l-‘5

Visual Spectrum

g

[
|

[[]vs_vs_5_06.0...

B B

[]vs_vs_6_06.0...

Cl
=

o os

Clear

< il I
o os

a3
5 - vl 50%R Infrared Spectrum

a 2 [ir_ir_4_06.02-.. [4]
SFm

-g- Do) ) [m]7 )] ..g -

50%VS

Log

640, 480] - =
undistorting Image
color space [[]ir_ir_6_06.02-...

]

Elegir paleta de color y modificar porcentaje de fusion: Para mejorar la visualizacién
de la escena termografica, es posible cambiar la paleta de color desde un menu desplegable.
El deslizador permite modificar el porcentaje de fusidn entre los espectros.
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File Edit  Help

[ Calibration | Image ing | Report
Visual Spectrum
lseleclcolor Space... lv} I ‘Iron "‘ I []vs_vs_4_06.0... [

Infrared

Visual Spectrum

g|
=

[]vs_vs_5_06.0...
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!

[]vs_vs_6_06.0...
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=]
~

[
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Lel

4l [l o] e
0 os
s
50%VS [ a a o = 30%R Infrared Spectrum
-] -] [Jir_ir_4_06.02-.. |~

s [OHOM@EE. OHD@a oy ™

[Jir_ir_5_06.02-...

Log

color space =
color space
color space

[Jir_ir_6_06.02-...

4. Umbralizar imagen de espectro infrarrojo: Empleando el menld de umbralizacién es
posible resaltar valores de interés dentro de la escena analizada

1= Vi Fusion (=80 )

File  Edit  Help

Calibration | Image processing | Report
.

Visual Spectrum

[setect Color space... [~] iron [~] [lvs_vs_4.060.. 4]
Infrared
Visual Spectrum L
- p— L 2n
= 100 i =
[Jvs_vs_5_06.0...
iyl [
I3 i

i [vs_vs_6_06.0.. ||
o oos
= al
M Ji D B
o s
50%VS [V a a 7 30%IR Infrared Spectrum
= s [Jir_ir_4_06.02-.. |=

-g- oHOMEe. OHO ..§..

[Jir_ir_5_06.02-...

Log

color space = 1
color space
color space []ir_ir_6_06.02-...

5. Almacenar imagen resultante: Las imagenes obtenidas luego del procesamiento de
imagenes se pueden almacenar, quedando disponibles en el espacio de trabajo respectivo.
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En caso de preguntas o sugerencias escribir a los siguientes correos electrénicos
e Rafael Ospina Caicedo: rafael.ospina@correounivalle.edu.co
e Sergio Cardona Melo: sergio.cardona.melo@correounivalle.edu.co

Mayor informacion referirse a Calibracion Extrinseca entre Camaras Térmica y de Espectro Visible
para Inspeccion Termogréafica de Rafael Ospina y Sergio Cardona, Universidad del Valle, 2014.
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