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Programa Principal
%% Autores: Guilherme Barros Ameloti e Alexandre Rodrigues de 
Sousa. Faculdade de Engenharia Mecânica .Universidade Federal 
de Uberlândia, 2014.  

Clc 
clear all 
close all 

% Apaga arquivo temp 
saii = fopen('temp.dat','w'); 
fclose (saii); 
% os videos e os dados do matlab da camera precisam estar na 
mesma pasta 

%% Rotina que le os dados da camera para transformação 

a = dir('Soldagem*.mat'); 
l = size(a,1); 
f=0 
mod = true; 
while mod 
    mod = false; 
    for i=2:l 
        f=f+1 
        n1 = str2double(a(i-1).name(6:end-4)); 
        n2 = str2double(a(i).name(6:end-4)); 
        if (n1>n2) 
            tmp = a(i-1); 
            a(i-1) = a(i); 
            a(i) = tmp; 
            mod = true; 
        end 
    end 
end 

im = 
struct('Temp',{},'DateTime',{},'FrameInfo',{},'ObjectParam',{}
,'Scaling',{}); 
im(l).Temp = 0; % Reserva memória 
k=0  



for i=1:l 
    temp = load(a(i).name); 
    im(i).Temp = eval(['temp.' a(i).name(1:end-4)]); 
    im(i).DateTime = eval(['temp.' a(i).name(1:end-4) 
'_DateTime']); 
    im(i).FrameInfo = eval(['temp.' a(i).name(1:end-4) 
'_FrameInfo']); 
    im(i).ObjectParam = eval(['temp.' a(i).name(1:end-4) 
'_ObjectParam']); 
    im(i).Scaling = eval(['temp.' a(i).name(1:end-4) 
'_Scaling']); 
k=k+1 
end 

%% Define as variáveis pertinentes para mudança da figura 
real_points = [ 6.03 7.02;  
                8.94 7.01;  
                5.95 13.0;  
                9.00 13.1 ]; 
            
 %% Correção da Matriz de temperatura 
lim = zeros(l,2); 
for i=1:l 
    temp = load(a(i).name); 
    im(i).Temp = eval(['temp.' a(i).name(1:end-4)]); 
     
    m = im(i).Temp - 273.15; 
     
    % n=(m*1); 
    n = (m*1.7417) -31.817; 
     
    lim(i,1) = min(min(n)); 
    lim(i,2) = max(max(n)); 
     
    fnome = sprintf('Matriz%.6d.bmp',i); 
    h = figure ('Visible','Off'); 
    surf(n,'EdgeColor','none'); 
    axis tight; 
    colormap('gray'); 
    %caxis([40 90]) 
    set(gca,'position',[0 0 1 1],'units','normalized'); 
    %colorbar; 
    view(0,270); 
    print(h,'-dbmp',fnome); 
    close (h); 
     
end      

fprintf(' faça o video' ); 



pause % Pausa para criar o video das temperaturas corrigidas. 

%% Leitura do arquivo de vídeo 
% Cria um objeto responsável por ler o arquivo 

[file caminho] = uigetfile('*.avi','Selecione o arquivo de 
vídeo desejado...'); 
reader = VideoReader([caminho file]); 

% Lê todos os frames através do objeto reader 
frames = read(reader); 

%% Utiliza uma imagem do final para a seleção de ponto 
img.cdata = frames(:,:,:,round(size(frames,4)*1)); 
img.colormap = []; 
figure, 
imshow(frame2im(img)) 
title('Selecione os 4 pontos de controle') 
hold on 
input_points = ginput(4);  %selecionar os pontos de controle 
com o mouse. 
plot(input_points(:,1),input_points(:,2),'ro'); 
hold off 

%% Obtém os pontos dos termopares 
img.cdata = frames(:,:,:,size(frames,4)*1); 
img.colormap = []; 
[img_c, Rpixel] = transforma_img(input_points, real_points, 
frame2im(img)); 
figure; 
imshow(img_c); 
title('Selecione os pontos dos termopares'); 
hold on; 
tp_points = ginput(2); 
tp_points = round(tp_points); 
plot(tp_points(:,1),tp_points(:,2),'bo'); 
hold off; 

%% Tratamento das imagens 
% Como frames é uma matriz de quatro dimensões (X, Y, RGB, 
índice do frame) 
% percorremos a matriz em sua quarta dimensão para manipular 
os frames 
% individualmente 
k=1; 
tp = zeros(2,size(frames,4)); 
for i=1:1:(size(frames,4)-1)     
    % Converte o frame para o formato de frame do aviread 
    img.cdata = frames(:,:,:,i); 



    img.colormap = []; 
     
    % Especifica o nome do arquivo de destino 
    fname = sprintf('CROP%.6d.bmp',k); 
    [img_c, Rpixel] = transforma_img(input_points, 
real_points, frame2im(img)); 
   
    %% 
        max = lim(i,2);%im(i).Scaling(1,7); 
        min = lim(i,1);%im(i).Scaling(1,6); 

        % Extrai os arquivos de temperatura do campo da 
simulação.. salva temp.txt 
        [m,n,y] = converte_img(Rpixel,min, max, img_c, i ); 
            
%%    
     
     
    % Grava o frame como um BMP     
     imwrite(img_c,fname,'bmp'); 
      
      
      tamanho = size(img_c); 

      m = tamanho(1); 
      n = tamanho(2); 
      
     fnome = sprintf('Colorido%.6d.bmp',k); 
     h = figure; 
     px = (0:(n-1))/Rpixel; 
     py = (0:(m-1))/Rpixel; 
     [A B] = meshgrid(px,py); 
     surf(A,B,y,'LineStyle','none'); 
     axis([px(1) px(end) py(1) py(end)]); 
     %colormap('gray'); 
     colorbar; 
     view(270,270); 
     print(h,'-dbmp',fnome); 
     close (h); 
      
     k=k+1; 
end 

%% Capturar os pontos dos Termopares. 

temps = fopen('termopar.txt','w'); 
fprintf(temps,' %.4f %.4f \r\n',tp); 
fclose(temps); 



%% Arquivo posiçao. 
saii = fopen('posicao.dat','w'); 

totpos = length(0:1:n-1)*length(0:1:m-1); 
fprintf(saii,'%d\r\n',totpos); 

for j=0:1:n-1 
    
        for i=0:1:m-1  
         
            c= (6/100) + ((j/Rpixel)/100); 
            l= (1/100) + ((i/Rpixel)/100);     
            
                 
                fprintf(saii, '%.4f %.4f %.4f \r\n', l,0,c); 
                     
        end 
      
end 

fclose(saii); 

Função converte.img 
function [m,n,y] = converte_img(Rpixel,min, max, img_c, l) 

% necessita que a imagem tenha sido cropada e retificada 
tamanho = size(img_c); 

m = tamanho(1); 
n = tamanho(2); 

saii = fopen ( 'temp.dat','a'); 

x = double(img_c (: , : , 1)); 
y = (x.*(max-min)./255)+min ; 

fprintf(saii, '%.4f  \r\n',y(end:-1:1,1:1:end)); 
fclose(saii); 

Função transforma.img 
function [new_img, Rpixel] = transforma_img(input_points, 
real_points, img) 



% Calcula as razões 
Dpixel=sqrt((input_points(2,1)-
input_points(1,1))^2+(input_points(2,2)- 
input_points(1,2))^2); 
Dcampo=sqrt((real_points(2,1)-
real_points(1,1))^2+(real_points(2,2)- real_points(1,2))^2); 
Rpixel = Dpixel/Dcampo; 

% Transformação da base real para pixels 
base_points=Rpixel*(real_points); 

% Deduzir transformação geométrica 
%Porque sabemos que a imagem não registada foi tomada a partir 
de um avião,  
%e a topografia é relativamente plana, é provável que a 
maioria da distorção  
%é projetiva. | cp2tform | encontrará os parâmetros da 
distorção projetiva  
%que melhor se adapta as input_points e base_points que você 
escolheu. 
t_concord = cp2tform(input_points,base_points,'projective'); 

% Transform Unregistered Image 
%Mesmo que os pontos foram escolhidos em um plano da imagem 
não registada, 
%você pode transformar a imagem RGB inteira. | imtransform | 
aplicará a mesma 
%transformação para cada plano. Note-se que a escolha de 
'XData' e 'YData'  
%assegura a imagem registada será alinhada com a ortofoto. 
new_img = imtransform(img,t_concord,'bicubic','XData', 
[min(base_points(:,1)) max(base_points(:,1))],'YData', 
[min(base_points(:,2)) max(base_points(:,2))]); 

% Recortar a imagem registrada 
% xmin = base_points (1,1); 
% ymin = base_points (1,2); 
% largura = base_points (4,1) - base_points (1,1); 
% altura = base_points (4,2) - base_points (1,2); 
% C = [ xmin ymin largura altura ]; 
% new_img = imcrop ( registered, C ); 


