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Disparity Image Space      DSI

Gradient Location and Orientation Histogram      GLOH

  

  

  

  

  



  

  

  

  

رپیشگفتا
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ي وسیعی از علوم مختلف را در بر گرفته و هر کدام از این علوم  امروزه مهندسی مکاترونیک دامنه

یکی از پرکاربردترین این علوم، علم بینایی . کنند هاي مختلف این علم بازي می نقش ابزاري را در بخش

آید، توانایی ادراك محیط را به صورت دیداري براي  چه از نام آن بر می بینایی ماشین چنان. است 1ماشین

در حقیقت . هاست تر، بینایی ماشین به مثابه چشم در انسان به بیان ساده. سازد ها فراهم می ماشین

ینایی در انسان شکل هاي علمی در بینایی ماشین با الهام گرفتن از سیستم ب بسیاري از مفاهیم و بنیان

ي بینایی ماشین است که  هاي بوجود آمده در زمینه ترین سیستم یکی از مهم 2بینایی استریو. گرفته است

  .ایجاد شده است) دو چشم(دقیقاً بر اساس سیستم بینایی انسان

آورد، همین وجود دو چشم است که  بعدي از محیط را فراهم می چه در انسان امکان ادراك سه آن

 ازاجسام دور  تمیزدادنرا به مغز منتقل کرده و به وي امکان  ،با اندکی تفاوت دید ،طلاعات دو تصویرا

کارگیري آن  با الهام  از این سیستم طبیعی، علم بینایی ماشین تلاش کرده است تا با به. دهد نزدیک را می

  .ها کمک کند ها، به هرچه هوشمندتر شدن آن در ماشین

هر کجا نیاز باشد تا تنها با تکیه . کاربرد بینایی استریو، تعیین موقعیت و جهت استیکی از موارد پر

هاي بینایی ماشین، مکان و جهت نسبی یک جسم متحرك تعیین شود، این تکنیک قابل  بر تکنیک

باشد، و یا  3سازي است، خواه جسم متحرك یک ربات سیار مجهز به یک دوربین استریو استفاده و پیاده

آنچه ممکن است در جزئیات تأثیرگذار . کلیت مسئله یکی است. نابینا که دوربین به او متصل است فردي

  . سازي است هاي محیطی و یا امکانات پیاده باشد، محدودیت

در کاربردهاي مختلف یکی از پارامترهاي تأثیرگذار در انتخاب روش مناسب براي ادراك محیط و 

جا که مباحث  از آن. سازي آسان و با حداقل نیازهاي محاسباتی است یادهیابی، امکان پ ي مکان حل مسئله

                                                
1 Machine vision
2 Stereo vision
3 Stereo camera
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هاي عددي مبتنی است، هم از نظر محاسباتی و  سازي روابط و روش بینایی ماشین به طور کلی بر گسسته

  .است 1هاي آلتراسونیک هایی نظیر استفاده از سنسور تر از روش سازي ساده هم از نظر پیاده

به . عیت و جهت یکی از کاربردهایی است که پارامتر دقت در آن نقش مهمی داردگیري موق اندازه

هایی که بتواند دقت مناسبی را براي سیستم فراهم آورد، یکی از موارد  همین منظور فراهم آوردن الگوریتم

گیري ي اندازه هاي مختلف حل مسئله نامه، هدف بررسی روش در این پایان. بسیار مهم و تأثیرگذار است

هدفبا،پژوهشایندر. سازي مناسب است هاي با قابلیت پیاده ي الگوریتم جابجایی و تغییر جهت و ارائه

بعنوانویژگی هاي استخراجی از تصویرازسمت،ومختصاتتعییندراستریوبیناییئیآکاربردنبالا

یعنیمسئله،اصلیي مولفهسهحولرساله،ایندرشدهانجاميکارها. شدخواهد استفادهراهنماعلائم

دو درها آن کردندنبالو استریوتصاویردرراهنماعلائمتطابقاستخراج علائم راهنما از تصاویر استریو، 

شده،دنبالویافتهتطابقراهنمايعلائمبرمبتنیجابجایی و تغییرات جهتتعیینوتصویر متوالی

  .ستبدون داشتن هیچ گونه علائم مصنوعی ا وداخلیمحیطنیز مطالعهموردمحیط.استمتمرکز

هاي نظري مربوط به موضوع  مختصر اصول، تئوري و پایهاین نوشتار، به بررسی  اولدر فصل 

در . ي کار نیز در این فصل گردآوري شده است همچنین مروري بر پیشینه. شده است نامه پرداخته پایان

هاي پیشنهادي با ذکر جزئیات، شرح داده  رسی معرفی شده و الگوریتمهاي مورد بر الگوریتم دومفصل 

گیري  نیز به نتیجه در پایان. هاي مورد بررسی است سازي الگوریتم شامل نتایج پیاده سومفصل . شده است

  .شده است پرداختهي کار  و پیشنهادهایی براي ادامه

  

                                                
1 Ultrasonic



  

  

  

  

  

  اولفصل     

بررسی منابع
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  مقدمه 1-1

نامه پرداخته و  هاي نظري مربوط به موضوع پایان پایهدر این فصل به بررسی مختصر اصول، تئوري و 

در این قسمت مباحثی . ها به تفکیک موضوع در هر بخش ارائه شده است اي از روابط و نتایج آن خلاصه

ي  هاي متوالی و محاسبه مروري بر بینایی استریو، تطابق استریو و علائم راهنما، تطابق بین فریم: نظیر 

هاي مربوطه بصورت خلاصه از منابع  بر تصاویر استریو، با ذکر روابط و تئوري موقعیت و جهت مبتنی

شده بیان  نامه تعریف گشته و اهداف درنظرگرفته ي پایان در آخر، موضوع و مسئله. مختلف آورده شده است

  .گردیده است

  

  مروري بر بینایی استریو 1-2

استفاده از دو یا چند تصویر از محیط از  بعدي و عمق اجسام با بینایی استریو تشخیص ساختار سه

دید از محیط است که منجر به توانایی تشخیص  در حقیقت این تفاوت زاویه. ]1[زوایاي مختلف است

گرفته بر سیستم بینایی انسان است؛ چرا که  این بحث برداشت مستقیم از مطالعات صورت. شود عمق می

  .بعدي ببیند سازد تا بتواند سه قرار دارند، وي را قادر میوجود دو چشم در انسان که با فاصله از هم 

اولین مسئله، بحث تطابق . ي مورد حل وجود دارد از دید محاسباتی، در بینایی استریو دو مسئله

مثلاً تصویر چپ در (اي از یکی از تصاویر ورودي  پردازد که چه نقطه استریو است و به این مسئله می

. است) مثلاً تصویر راست در بینایی دوچشمی(کدام نقطه از تصویر ورودي دیگر معادل ) بینایی دوچشمی

  .به این مسئله در بخش مربوطه به طور مفصل پرداخته خواهد شد
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ي تطابق و یافتن نقاط متناظر، با  بعدي نقاط است که بعد از حل مسئله ي دیگر، بازسازي سه مسئله

نظر گرفتن یک سري پارامترهاي مربوط به دوربین و تصاویر، ي ساده و البته در  استفاده از یک هندسه

  .براي بیان بهتر مسئله، جزئیات بیشتر در بخش بعد آورده شده است. قابل حل است

  

2بی بامبلي  در قسمت پایین شکل، دوربین استریو: )1- 1(شکل 
1
در قسمت بالاي شکل، دو تصویر . قرار دارد 

  .ي متناظر هستند اي از دو نقطه شده، نمونه نقاط نشان داده. شود خروجی چپ و راست دوربین دیده می

                                                
1 Bumblebee 2
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  بعدي بازسازي سه-ي بینایی استریو هندسه 1-3

صفحات تصویر راست و . دید از بالاي یک سیستم استریو متشکل از دو دوربین است )2-1(شکل 

در دو دوربین است  1مرکز تصویر ୪ܱو  ୰ܱهمچنین . نشان داده شده است  ୪ܫو  ୰ܫصفحه بوده و با  چپ هم

  . و محورهاي نوري دو دوربین با یکدیگر موازي هستند

  

  

نمایش هندسی سیستم : پایین. دوربین استریو به همراه دستگاه مختصات دوربین چپ: بالا: )2- 1(شکل 

  .استریو

کند، را محاسبه می) 2-1شکل (Pي  روشی که بینایی استریو به کمک آن مکان فضایی نقطه

شود،  با ترسیم خطوط نوري فرضی از مراکز  دیده می )2-1(طور که در شکل  همان. است 2سازي مثلث

ܱܲ، مثلث فرضی Pي  به نقطه ୪ܱو  ୰ܱنوري دو دوربین یعنی  ܱ هدف این است که با . گیرد شکل می

طور  ي تصویر راست و چپ، و بر اساس این هندسه، عمق و به بر روي صفحه Pي  نقطه داشتن نقاط تصویرِ

                                                
1 Projection center
2 Triangulation


