
 

 

 

ANEXO INSTALACIÓN 
 

INSTALACIÓN DEL ENTORNO (LINUX EMPOTRADO Y 

LIBRERÍAS) 

 

Un entorno de desarrollo en cualquier plataforma de trabajo constituye un elemento principal 

para la implementación de cualquier proyecto. En este trabajo fin de máster se requiere un 

entorno de trabajo en el sistema operativo Linux que sea compatible con la arquitectura de la 

OdroidXU4. Dado que el SO Linux es un entorno abierto, existen numerosas versiones de este, 

pero no todas son soportadas por esta placa de desarrollo.  

Se ha seleccionado la versión del Sistema Operativo “Ubuntu Mate Odroid XU4” de la página 

oficial de Ubuntu. La imagen se encuentra en el siguiente enlace: 

https://odroid.in/ubuntu_16.04lts/ 

Dentro del conjunto de imágenes disponibles, se ha seleccionado la “ubuntu-16.04-mate-odroid-

xu3-20161011.img.xz”. La imagen del sistema se ha instalado en una tarjeta micro SD con 

capacidad de 32 GB, ya que la capacidad del SO es de 1GB. A pesar de que la OdroidXU4 posee 

una memoria interna MMC, es necesario disponer de suficiente memoria para la instalación de 

los distintos programas que se van a utilizar. En la siguiente imagen se muestra la tarjeta de 

memoria utilizada: 

                        

https://odroid.in/ubuntu_16.04lts/


 

 

 

Esta memoria posee una velocidad de lectura de hasta 95 MB/s, con una tecnología de 

memoria flash SDHC. Estas características la hacen adecuada para el propósito deseado. Una vez 

montado el sistema operativo, es necesario instalar una serie de librerías y dependencias.  

Tras arrancar el SO, la imagen de escritorio es: 

 

El siguiente paso consiste en actualizar el sistema, dependencias y librerías que serán 

necesarias para compilar los distintos códigos del proyecto. Los pasos se describen a continuación: 

 

$ sudo apt-get upgrade 

$ sudo apt-get update 

$ sudo apt-get install kate 

$ sudo apt-get install build-essential 

$ sudo apt-get install linux-headers-generic 

$ sudo apt-get install linux-headers-$(uname –r) 

$ sudo apt-get install dkms 

$ sudo reboot 

$ sudo apt-get install linux-headers-$(uname -r) dkms 



 

 

 

$ sudo apt-get install module-assistant 

$ sudo m-a prepare 

A continuación, instalamos las herramientas de compilación, así como las herramientas para 

la interfaz y poder crear ventanas: 

$ sudo apt-get install build-essential cmake 

$ sudo apt-get install qt5-default libvtk6-dev 

Las librerías necesarias para la entrada y salida de imagen de vídeo son las siguientes: 

$ sudo apt-get install zlib1g-dev libjpeg-dev libwebp-dev libpng12-dev libtiff5-dev 

libjasper-dev libopenexr-dev libgdal-dev libdc1394-22-dev libavcodec-dev libavformat-dev 

libswscale-dev libtheora-dev libvorbis-dev libxvidcore-dev libx264-dev yasm libopencore-

amrnb-dev libopencore-amrwb-dev libv4l-dev 

Después se instalan las librerías para la programación multihebra y álgebra lineal: 

$ sudo apt-get install libtbb-dev libeigen3-dev 

$ sudo reboot 

Por último, se instala: 

$ sudo apt-get -f install 

$ sudo apt-get install libboost-all-dev 

$ sudo apt-get install cmake libblkid-dev e2fslibs-dev libboost-all-dev libaudit-dev 

$ sudo apt-get update 

$ sudo apt-get install limbedtls-dev     

$ sudo apt-get install python-software-properties 

$ sudo add-apt-repository ppa:grnet/synnefo 

$ sudo apt-get update 

$ sudo apt-get upgrade 

$ sudo apt-get install lubuntu-restricted-extras 

$ sudo apt-get install flashplugin-installer 



 

 

 

$ sudo apt-get install apt-rdepends 

$ sudo apt-get install libbz2-dev 

$ sudo apt-get install apt-file 

$ apt-file update 

$ apt-file search bzlib.h 

$ sudo apt-get update 

$ sudo apt-get upgrade 

$ sudo reboot 

 

Una vez finalizado este paso, ya estaría instalado el entorno de trabajo con todas las 

dependencias necesarias para editar y compilar los códigos, así como representar los resultados 

de manera correcta. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

INSTALACIÓN DE OPENCV  

 

En esta sección se describen la documentación completa necesaria para instalar las 

dependencias y el código fuente del programa. El primer paso consiste en instalar el conjunto de 

dependencias y la actualización de los paquetes de instalación. 

$ sudo apt-get update 

$ sudo apt-get upgrade 

$ sudo reboot 

$ sudo apt-get install build-essential cmake pkg-config 

$ sudo apt-get install libjpeg-dev libtiff5-dev libjasper-dev libpng12-dev 

$ sudo apt-get install libavcodec-dev libavformat-dev libswscale-dev libv4l-dev 

$ sudo apt-get install libxvidcore-dev libx264-dev 

$ sudo apt-get install libgtk2.0-dev 

$ sudo apt-get install libatlas-base-dev gfortran 

$ sudo apt-get install python2.7-dev python3-dev 

$ sudo reboot 

A continuación, se deben instalar las dependencias necesarias para Python. 

$ cd ~ 

$ mkdir pydown 

$ cd pydown 

$ wget https://bootstrap.pypa.io/get-pip.py 

$ sudo python get-pip.py 

$ sudo pip install numpy 

 

Hay que tener en cuenta que la instalación de "numpy" puede tardar bastante tiempo. 

Posteriormente se descarga el código fuente de OpenCV. Este documento instala la versión 3.3.1 

de OpenCV. La ubicación del software lo puede encontrar en: 

https://github.com/opencv/opencv/archive/3.3.1.zip 

https://github.com/Itseez/opencv_contrib/archive/3.3.1.zip 

https://github.com/opencv/opencv/archive/3.3.1.zip
https://github.com/Itseez/opencv_contrib/archive/3.3.1.zip


 

 

 

No obstante, las órdenes de comando que se muestran a continuación ya tienen en cuenta la 

ubicación de esta versión del software.  

$ cd ~ 

$ mkdir OpenCV_src 

$ cd OpenCV_src 

$ wget -O opencv.zip https://github.com/Itseez/opencv/archive/3.3.1.zip 

$ unzip opencv.zip 

$ rm opencv.zip 

$ wget -O opencv_contrib.zip 

https://github.com/Itseez/opencv_contrib/archive/3.3.1.zip 

$ unzip opencv_contrib.zip 

$ rm opencv_contrib.zip 

 

Nótese que la carpeta se ha creado en el directorio raíz. Tener bien ubicadas las carpetas de 

instalación es importante para saber dónde se encuentran los archivos generados. 

Como última orden se ha borrado el archivo comprimido de descarga, ya que el espacio de 

almacenamiento en la tarjeta es limitado. 

La instalación del programa se realiza en la carpeta "build" mediante el comando "make". Esta 

instrucción puede durar 2 o 3 horas, dependiendo de la plataforma en la que se encuentre 

instalando. 

$ cd ~ 

$ cd OpenCV_src 

$ cd opencv-3.3.1 

$ mkdir build 

$ cd build 

$ cmake -D CMAKE_BUILD_TYPE=RELEASE \ 

-D CMAKE_INSTALL_PREFIX=/usr/local \ 

-D INSTALL_PYTHON_EXAMPLES=OFF \ 

-D OPENCV_EXTRA_MODULES_PATH=~/OpenCV_src/opencv_contrib-

3.3.1/modules \ 

-D BUILD_EXAMPLES=ON .. 



 

 

 

$ make 

$ sudo make install 

$ sudo ldconfig 

Para comprobar que se ha instalado correctamente, el porcentaje de finalización de ‘build-

tarjet’ debe ser del 100%, tal y como muestra la siguiente imagen: 

 

Una vez instalado el programa, sólo queda establecer los enlaces entre las librerías, de tal 

forma que el programa se pueda compilar desde cualquier directorio. Para ello hay que seguir los 

siguientes pasos: 

sudo nano /etc/ld.so.conf.d/opencv.conf 

Una vez abierto el editor de texto, escribimos: 

/usr/local/lib 

A continuación, configuramos la librería con la orden: 

$ sudo ldconfig -v 

 



 

 

 

La creación de los enlaces se realiza con el comando: 

$ export LD_LIBRARY_PATH=~/usr/local/lib/:$LD_LIBRARY_PATH 

$ sudo ldconfig 

$ export LD_LIBRARY_PATH=~/opencv-2.4.5/build/:$LD_LIBRARY_PATH 

$ sudo ldconfig 

Se edita el archivo bash.bashrc y se añade el comando de debajo . 

$ sudo nano /etc/bash.bashrc 

$ export PKG_CONFIG_PATH=$PKG_CONFIG_PATH:/usr/local/lib/pkgconfig 

Por ultimo, se instala el paquete linopencv-dev: 

$ sudo apt-get install libopencv-dev 

Con esta última instrucción ya estaría completamente instalado el OpenCV. A la hora de 

compilar cualquier Proyecto, es necesario añadir el siguiente commando para incluir las librerías 

necesarias: 

-ggdb `pkg-config --cflags --libs opencv` 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

INSTALACIÓN DE UEYE XS 2 

 

Los archivos necesarios para la instalación de los drivers de la cámara UEYE XS 2 se han 

obtenido en la página oficial: 

https://es.ids-imaging.com/store/xs.html 

Este software se encuentra disponible en las plataformas de Windows, Linux y Linux 

embebido, siendo esta última la plataforma seleccionada para realizar el proyecto. Para ello 

debemos registrarnos en la página con un correo y contraseña para acceder a toda la 

documentación.  

 

En esta última opción se pueden encontrar 2 versiones: soft float o hard float. Para saber cuál 

es soportada por el dispositivo, se deben seguir los siguientes pasos: 

▪ Información de la CPU: para ello se ejecuta la siguiente instrucción mostrada a 

continuación→ cat /proc/cpuinfo  

La información proporcionada por el terminal es: 

 

https://es.ids-imaging.com/store/xs.html


 

 

 

 

 

▪ Librerías a usar:  ldd /bin/ls 

Una vez ejecutado este comando, el resultado es: 

 

 

Si esta información aparece tal y como se muestran las imágenes anteriores, el soporte 

adecuado para la instalación de la cámara es el hard float.  

El archivo de instalación (.rar) se guarda en una carpeta y se ejecuta el comando: 

 

tar xvf uEyeSDK-4.90.00-ARM_LINUX_IDS_GNUEABI_HF.tgz -C / 

 



 

 

 

Este comando descomprime el archivo en el directorio raíz. De esta forma se encuentra 

fácilmente localizable. En los sistemas Debian o Ubuntu, se descargan los siguientes paquetes, 

siendo usuario root: 

sudo apt-get install libcap-dev 

apt-get install libqt4-qt3support libqtgui4 libqt4-network libqtcore4 

libqt4-xml libqt4-sql libjpeg62 libpng12-0 

A continuación, se ejecuta el script de instalación con la orden: 

/usr/local/share/ueye/bin/ueyesdk-setup.sh 

ldconfig 

Este comando debe ejecutarse sin la cámara conectada. Con el comando ldconfig se crean los 

vínculos y caché necesarios a las bibliotecas compartidas que se encuentren en los distintos 

directorios de la línea de órdenes. Una vez instalada la cámara, se ejecutarán los siguientes 

comandos dependiendo si se va a usar mediante USB o IP: 

USB daemon: /etc/init.d/ueyeusbdrc start 

ETH daemon: /etc/init.d/ueyeethdrc start 

 

En este caso, el tipo de instalación ha sido realizado mediante USB. 

Con este último paso ya se habría instalado la UEYE XS 2 en la OdroidXU4. Ahora sólo falta 

probar los distintos códigos ejecutables que vienen por defecto en el directorio instalado. 

Cambiando al directorio: 

cd /usr/local/share/ueye/bin/ 

Uno de los archivos es el llamado ‘./idscameramanager’, que permite al usuario configurar los 

parámetros principales de la cámara tal y como se muestra a continuación: 



 

 

 

 

Uno de los parámetros principales es el ‘ID’ de la cámara, que servirá como identificador a la 

hora de utilizar el código para su programación. Una vez configurada, basta con ejecutar el 

comando ‘./ueyedemo’, que muestra la interfaz para capturar imágenes y realizar vídeos con la 

cámara. 

Por último, cabe destacar que no se ha utilizado la cámara mediante la interfaz gráfica, sino 

que se han programado las distintas funciones de configuración a partir de las librerías 

proporcionadas. Debido a que existen multitud de parámetros de configuración de la cámara, la 

interfaz gráfica permite obtener un archivo .ini de configuración. De esta forma, el usuario puede 

tener una noción de qué parámetros son los más importantes a la hora de utilizar las funciones 

necesarias. Estas se encuentran explicados en el apartado de adquisición de imágenes. 

Por último, para compilar los códigos de configuración de la cámara es necesario incluir la 

librería tal y como se indica en el siguiente ejemplo: 

g++ -o archivo_ejecutable archivo.cpp -lueye_api



 

 

 

INSTALACIÓN DE OPCUA 

Este anexo consiste en la instalación del servidor OPCUA en el entorno Linux previamente 

instalado (ver ANEXO A). Los pasos detallados que se describen a continuación se han 

obtenido tras descargar los paquetes y librerías necesarias en el siguiente enlace: 

https://github.com/open62541/open62541.git 

Primero es necesario instalar las dependencias necesarias para instalar la librería. 

Situándose en el directorio raíz se escribe el comando: 

$ sudo apt-get install git build-essential gcc pkg-config 

cmake python python-six 

Se instalan las dependencias necesarias para la interfaz gráfica del ccmake, así como para 

el cifrado, múltiples hilos y la ejecución de test unitarios: 

sudo apt-get install cmake-curses-gui 

sudo apt-get install libmbedtls-dev 

sudo apt-get install liburcu-dev 

sudo apt-get install check 

Para la generación y estilo de la documentación: 

sudo apt-get install python-sphinx graphviz 

sudo apt-get install python-sphinx-rtd-theme 

A continuación, se clona dentro del directorio raíz el archivo procedente del enlace 

anteriormente mencionado.  

git clone https://github.com/open62541/open62541.git 

La compilación de la librería se realiza utilizando el procedimiento habitual seguido en los 

anexos anteriores, donde se empleaba el cmake: 

 

https://github.com/open62541/open62541.git
https://github.com/open62541/open62541.git


 

 

 

$ cd open62541 

$ mkdir build 

$ cd build 

$ cmake .. 

$ ccmake .. 

Durante el proceso de instalación, se abre una ventana emergente donde hay que activar 

la opción de UA_ENABLE_AMALGAMATION, que permite obtener toda la librería en 

dos únicos ficheros: open62541.c y open62541.h. 

Una vez haya realizado este paso, es recomendable guardar esta configuración y se compila 

la librería con el comando: 

$make 

Una vez finalizado el proceso de compilación, se puede comenzar a programar entrando en 

el directorio donde se encuentran los dos archivos ‘open62541’. 

Para compilar los proyectos de OPCUA que se realicen, es necesario ejecutar la siguiente 

línea de comandos: 

$ gcc -std=c99 open62541.c archivo.cpp -o archivo_objeto -lpthread 

▪ El archivo open62541.c contiene la librería open62541.h 

▪ Archivo.cpp: nombre del archivo que contiene todo el código que el usuario haya 

programado. 

▪ Archivo_objeto: nombre del archivo ejecutable 

▪ -std=c99: el ‘C99’ se trata de una versión anterior del estándar del lenguaje de 

programación C, y ayuda a las implementaciones a hacer un mejor uso del hardware 

en ordenador. 
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