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АННОТАЦИЯ
Документ содержит сведения о назначении, области применения, применяемых методах и решаемых задачах, ограничениях для применения, минимальной конфигурации технических средств CVS-DCL.

СОДЕРЖАНИЕ

41.
Назначение программы


52.
Условия применения


63.
Описание задачи


74.
Входные и выходные данные


74.1.
Входные данные


74.2.
Выходные данные


1. 
Назначение программы
CVS-DCL применяется для построения промышленных аппаратно-программных комплексов, в которых осуществляется: 
– взаимодействие с камерами машинного зрения с GigE интерфейсом;
– обработка поляризационных изображений;
– диспетчеризация общей памяти;
– конфигурирование и развертывание вычислительных распределенных систем.
2. Условия применения

Для работы CVS-DCL используются: 
– сервер;

– к серверу должна быть подключена видеокамера.
3. Описание задачи

CVS-DCL может взаимодействовать с камерами машинного зрения с GigE интерфейсом, обрабатывать поляризационные изображения, управлять общей памятью, конфигурировать и развертывать вычислительные распределенные системы и детектировать дефекты поверхности.
4. Входные и выходные данные

4.1. Входные данные

Входными данными  CVS-DCL являются:
1.
Для алгоритмов взаимодействия с камерами машинного зрения с GigE интерфейсом:
– оригинальное изображение;
– файл конфигурации.
2.
Для алгоритмов обработки поляризационных изображений:

– Изображение из Ring buffer’a;
– файл конфигурации.
3.
Для алгоритмов диспетчеризации общей памяти:
Конфигурация инфраструктуры объектов ,размещенных в общей памяти.

4.
Для алгоритмов конфигурирования и развертывания вычислительных распределенных систем: 
Файл конфигурации.
5.
Для алгоритмов для детекции дефектов поверхности:
– оригинальное изображение;
– зоны для исключения детекции на них дефектов внутри ROI; 

– ROI которые ограничивает размер зоны определения дефектов.
4.2. Выходные данные

Выходными данными CVS-DCL являются:

1.
Для алгоритмов взаимодействия с камерами машинного зрения с GigE интерфейсом:
– изображение в ring buffer’e.
2.
Для алгоритмов обработки поляризационных изображений:

Азимутальные, зенитные углы, нормали к поверхности 
3.
Для алгоритмов диспетчеризации общей памяти:
Инфрастуктура объектов,размещенных в общей памяти, а также запущенные потоки и экземпляры примитивов синхронизации для рассылки оповещений об изменении состояния это инфраструктуры.
4.
Для алгоритмов конфигурирования и развертывания вычислительных распределенных систем: 
Развернутая вычислительная система. 
5.
Для алгоритмов для детекции дефектов поверхности: 

Вектор из ориентированных прямоугольников, приближающих дефекты. В тесте и дебаге эти прямоугольники рисуются на изображении.

