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Introdução

● 43-72 milhões de pessoas alérgicas a amendoim
● 11 milhões de pessoas vegetarianas (América)
● feedback rápido ao usuário
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Funcionamento do aplicativo

Figura 1: Fluxo de processamento
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Funcionamento do aplicativo

                                                     Figura 2: (a) Tela Inicial      (b) Painel de preferências
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Funcionamento do aplicativo

                                                        Figura 3: Imagem Original
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Funcionamento do aplicativo
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Pré-processamento da Imagem

● Locally Adaptive Thresholding

○ RGB > escalas de cinza
○ Para evitar Threshold incorreto > Limiarização Adaptativa Local
○ Método de Otsu > blocos onde a variância é elevada
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Observações:
● A variância, σi

2, da imagem digital i representa o valor de desvio 
dos níveis de cinza da imagem em relação ao nível de cinza médio.

● O método de limiarização bimodal de Otsu é baseado na análise de 
discriminante. A operação de limiarização é considerada como 
sendo o particionamento dos pixels de uma imagem de l níveis de 
cinza em duas classes, C0 e C1, que podem representam o objeto e o 
fundo, ou vice-versa. [1]

[1] Nobuyuki Otsu (1979). "A threshold selection method from gray-level histograms". IEEE Trans. Sys., Man., Cyber. 9: 62–66.
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Pré-processamento da Imagem

                                                                     Fig. 4: Locally Adaptive Thresholding
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Pré-processamento da Imagem

● Probabilistic Hough Transform for Auto-rotation

○ Imagens inclinadas não serão processadas corretamente

○ Transformada de Hough (HT) > detecção de formas que são 
facilmente parametrizadas (linhas, círculos, elipses, etc.)
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Observações:
● Transformada de Hough
O método envolve a transformação do plano de coordenadas da 
imagem para um espaço parametrizado. Considerando a aproximação 
de retas, a equação da linha pode ser expressa como:  

r = x ⋅ cosθ + y ⋅sinθ
r é a distância do ponto à origem
θ é o ângulo formado entre r e o eixo axial 
o par (r, θ) define espaço de Hough 12



Observações:
● Transformada de Hough
Cada pixel preto da imagem de coordenada (x, y) é mapeada com uma 
nova coordenada (r, θ) no plano de Hough para todos os valores 
possíveis de θ.
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Pré-processamento da Imagem

● Probabilistic Hough Transform for Auto-rotation
○ r = 1 pixel    
○ θ = 1 grau   
○ Segmentos de linha < ⅓ da largura da imagem      
○ No máximo 20 pixels entre os pontos a serem detectados como 

parte do mesmo segmento de linha.     
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Pré-processamento da Imagem

● Probabilistic Hough Transform for Auto-rotation
    

○ Removidas linhas com ângulo  >  45 graus 
○ Mediana dos ângulos dos segmentos de linha         ângulo de 

inclinação do imagem 
○ Ângulo de inclinação           Rotaciona a imagem                                           
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Pré-processamento da Imagem

                                                                                        Fig. 5: Auto-rotation
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Pré-processamento da Imagem

● Remoção do background
○ Método de detecção de bordas Canny: eliminação de ruído
○ Aplicação de filtro: para destacar os pixels brancos nas regiões 

de bordas detectadas
○ Remoção dos ruídos: threshold + equalização
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Pré-processamento da Imagem
● Remoção do background

Figura 6: Utilizando 
Detecção de Bordas 
de Canny

Figura 7: Remoção de 
Ruídos no 
Background



Pré-processamento da Imagem
● Detecção da Bounding Box

○ Nem todo o texto é relevante
○ Melhor processamento da imagem
○ Dilatar a imagem até encontrar a menor área com mais texto: área da 

lista de ingredientes
○ F-score: utilizado para maximizar os pixels brancos sem 

comprometer a imagem
■ Precisão: região de imagem não contida na bounding box
■ Recall: fração de pixels brancos contidos na bounding box
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Pré-processamento da Imagem
● Detecção da Bounding Box
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Figura 8: F-score 
maximization

Figura 9: Bounding box

F-score: utilizado para 
detectar a bounding box



Reconhecimento ótico de caracteres e busca no 
banco de dados
● Aplica threshold e envia para Tesseract OCR engine: retorna uma 

string de texto
○ Tesseract: biblioteca open-source para Android

● Divide a string em caracteres para encontrar palavras
● Procura no banco de dados e compara com as preferências do 

usuário
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Reconhecimento ótico de caracteres e 
busca no banco de dados
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Figura 10: Figura utilizada 
para processamento



Análise de Erros e Resultados

● Métricas de avaliação: as duas primeiras garantem que 
ingredientes listados não sejam perdidos, gerando falso 
alerta, e a terceira garante que não-ingredientes sejam 
detectados
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Análise de Erros e Resultados
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Tabela 1: Análise de Erros
Métrica 1: Fração de palavras detectadas 
como ingredientes e são ingredientes
Métrica 2: Fração de palavras não 
detectadas como ingredientes e são 
ingredientes
Métrica 3: Fração de palavras detectadas 
como ingredientes e não são ingredientes

Cenário 1: Imagens em escala de 
cinza
Cenário 2: Imagens em escala de 
cinza e auto-rotacionadas
Cenário 3: Imagens em escala de 
cinza, auto-rotacionadas e recortadas



Análise de Erros e Resultados

● Cenário 1: resultados indesejáveis
● Cenário 2: apesar de melhor, ainda detecta não-ingredientes como 

ingredientes
● Cenário 3: ótima perfomance e capturar ingredientes, mas não tão 

boa em evitar não-ingredientes

25



Trabalhos Futuros

● Integrar um corretor: erros causados pelo não reconhecimento de alguns 
caracteres

● Compartilhar um relatório sobre a comida: visa aumentar a usabilidade do 
produto e relacionar mercados que se importam com saúde no geral e não tem 
nenhuma restrição

● Processar imagens em embalagens de outros formatos (ex: embalagens 
cilíndricas)
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