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 دانشگاه آزاد اسلامي واحد شوشتر باشگاه پژوهشگران جوان

و وسپس از دوربين استفاده مي كنند خود امروزه روباتها براي واحد بينايي: چكيده را پردازش كرده  تصوير گرفته شده

را براي روبات به وجود مي آورنددر اين مقاله ما براي كنترل روبات تعقيب خط از علم پردازش تصوير كه در سيگنالهاي كنترلي

ط. مي باشد استفاده كرده ايم MATLAB7برنامه  و روبات فقط با براي اين روبات هيچ چشم يا سنسوري راحي نشده است

و با استفاده از web camاستفاده از   MATLAB كوچكي كه در بالاي آن قرار گرفته است از محيط اطراف خود فيلم گرفته

را براي و اين سيگنالها را به دست آورده و سپس از عكس هاي گرفته شده سيگنال كنترلي را پردازش مي كند فيلم گرفته شده

كنكنترل مو .دتورها استفاده مي

 Image procesing ––matlab7 –robot –port-web cam-Usb: كليديواژه هاي

 مقدمه-1

و اساسي در هـر سيـستم مبتنـي بـر پردازش تصويرگام اول

پردازش تصوير دانش جديـدي اسـت كـه.بينايي ماشين است 

به پس از اختراع رايانه هاي رقمي باز مـي  گـردد بـا سابقه آن

اين حال اين علم نوپا در چند دهه اخير از هردو جنبه نظـري 

سـرعت ايـن.و علمي پيـشرفتهاي چـشمگيري داشـته اسـت 

و پـس از ايـن  كه هم اكنـون به اندازه اي بوده است پيشرفت

مي توان رد پاي پردازش تصوير را  مدت نسبتا كوتاه به راحتي

ما. در بسياري از علوم مشاهده كرد   از نوشتن اين مقاله هدف

نشان دادن كاربرد كوچكي از علم پردازش تـصوير اسـت كـه

.مي تواند در كنترل روباتهاي هوشمند مورد استفاده قرار گيرد 

بدون شك يكي از مهمترين مشخصات هوشمندي يك روبات

به جـاي اسـتفاده  كه امروزه در روباتهاي واحد بينايي آن است

ــايي  ــد بين ــسورها در واح ــون از سن ــايي همچ ــرم افزاره  از ن

. استفاده مي نمايد) پردازش تصوير(تشخيص الگو

 ساختار كلي روبات–2

كه ما سه قسمت زيراست كه طراحي شده است شامل روباتي

دراين پروژه بحث اصلي روي قسمت نرم افزاري كه همان 



و و قسمتهاي  matlab7پردازش تصوير مي باشد  است

گ .فته مي شودديگربه طور خلاصه

.در يك ديد كلي روبات شامل سه قسمت زير است

 قسمت مكانيكي•

 قسمت الكترونيكي•

 قسمت نرم افزاري•

 قسمت مكا نيكي-2-1

قسمت مكانيكي اين روبات بسيار ساده بوده ولي داراي

به راحتي حركت  مي تواند ويژگيهاي بسيار خوبي است كه

و در هر جهتي ازادانه حركت كند به طرح. كرده اين طرح كه

كه يكي در  تانك معروف است فقط داراي دو جرخ است

يكي در طرف چپ قرار دارد كه با استفاده از  و طرف راست

مي يابد  به چرخها انتقال يك ديفرانسيل ساده نيروي موتورها

و عقب روبات به  به جلو و با استفاده از حركت موتورها

كه خوا مي تواند در هر جهتي . ست حركت كندراحتي

كه گفته شد اين روبات هيچ چشم يا سنسوري همانطور

يك.ندارد   كوچك web camو براي واحد بينايي آن از

مي تواند و استفاده شده است كه در بالاي آن قرار گرفته است

و تصوير را به كامپيوتر منتقل. صفحه جلوي روبات را ببيند

. زير امده استساختار كلي قسمت مكانيكي در شكل. كند

 قسمت الكترونيكي–2-2

به علت اينكه اين روبات فاقد هر چشمي است لذا مدار

و فقط درايور كوچكي الكترونيكي آن بسيار كوچك است

كه در بالاي موتورها قرار  براي موتورها طراحي شده است

كه وظيفه كنترل روبات رابر عهده دارد با. دارد اين درايور

ستفاده از دو سيگنال كنترلي كه از پورت پرينتر كامپيوترواردا

و باعث مي  و وصل كرده آن مي شود رله هاي مدار را قطع

.شود موتور در جهتهاي مختلف بچرخند

 قسمت كامپيوتري–2-3

نرم افزاري كه براي اينكار استفاده شده است برنامه

MATLAB7 كه داراي ويژگي هاي جديدي نسبت است

به نسخه هاي قبلي آن است ويژگي مهمي كه ما از آن استفاده 

كه مي تواند با پورت  MATLAB7كرده ايم اين است

USB كه در نسخه هاي خود ارتباط برقرار كند در صورتي

و ما از ويژگي پردازش  قبلي آن اين ويژگي امكان نداشت

ك. تصوير آن استفاده كرده ايم  ه براي اين كار لازم است



تصوير گرفته شده را وارد كامپيوتر كنيم كه اين كار با استفاده

 كوچكي كه در بالاي روبات قرار دارد web camاز يك 

مي گيرد .صورت

به صورت زنده از طريق پورت  USBتصوير گرفته شده

و چون مي شود مي تواند MATLABكامپيوتر وارد آن

USBگر مي تواند تصوير فته شده را پردازش را شناسايي كند

و در نهايت سيگنال كنترلي را براي كنترل روبات بوسيله  كند

و با يك  و اين كار به صورت مداوم پورت پرينتر فرستاده

مي شود مي توان كار.سرعت ثابت انجام در يك ديد كلي

ا روبات با استفاده از  كه ابتد روبات را اينگونه توصيف كرد

ر و اين تصوير با استفاده دوربين تصوير جلوي خود مي بيند ا

مي شودUSBپورت و سپس تصوير.به كامپيوتر انتقال داده

گرفته شده در كامپيوتر به عكس تبد يل شده ودر وقع كار

و تحليل عكس هايي است كه به  اصلي نرم افزار تجزيه

و تقريبا با سرعت  مي7صورت مداوم  عكس در ثانيه گرفته

و سپس در كامپ يوتر بايد چشمهاي فرضي براي آن شود

يعني چشمهاي روبات را در نقاط مختلف. طراحي كرد 

آ نقاط بتوان سيگنالهاي  و از را1يا0صفحه در نظر گرفت

.بد ست آورد

البته بايد توجه كنيم كه تصوير گرفته شده يك تصوير واقعي

به يك  و ما بايد اين تصوير را با استفاده از فيلتر است

و سفيد تبديل كردت بعد از اينكار مي توان مثلا. صويرسياه

را0رنگ سياه را  در واقع كار. در نظر گرفت1و رنگ سفيد

مي باشد كه  اصلي اين روبات دنبال كردن يك خط در صفحه

مي باشد است و اندازه آن متغير بعد از اينكه فيلم گرفته. رنگ

به عكس تبد يل شد چشمهاي فرضي  را براي آن در نظر شده

كه  و سپس اين سيگنالها را با استفاده از روابطي رايبگرفت

و  به دو سيگنال كنترلي تبديل مي كنيم آن در نظر مي گيريم

مي كنيم  .اين دو سيگنال را به روبات منتقل

 مراحل اساسي پردازش تصوير-3

ي اول دن يعني به دست آور–اين فرايند،تصويربرداري: مرحله

انجام دادن چنين كـاري نيازمنـد يـك حـسگر.است تصويررقمي

و قابليت رقمي سازي سيگنال خروجي حـسگر مـي  تصويربردار

.باشد

ي: مرحله دوم به دسـت آمد،مرحلـه پس از اينكه تصوير رقمي

ي اصــلي پــيش. بعــدي پــيش پــردازش آن اســت  وظيفــه

كه امكان توفيق  سـاير پردازش،بهبود تصويربه روش هايي است

، بـه.پردازشها را نيز افزايش دهد  ، پـيش پـردازش دراين پـروژه

و جـدا  طورمعمول به روش هايي براي ارتقاي تمايز، حذف نويز

ي احتمال وجود اطلاعات  كه زمينه نشان دهنده سازي آن نواحي

مي پردازد ، .لازم است

ــوم ــه س ــي: مرحل ــدي م ــش بن ــه بخ ــدي ب ي بع ــه مرحل

خش بندي فرآينـدي اسـت كـه تـصوير درتعريف وسيع،ب.پردازد

ــده اش تقــسيم مــي  ــشكيل دهن ــا ت ــسمت هــا ي ــه ق ورودي راب

خروجي مرحله بخش بندي معمولا،داده هاي پيكـسلي خـام.كند

كه يا مرز يك ناحيه يا تمام نقاط درون آن ناحيه را تشكيل  است

درهردو حالت بايد داده ها را بـه شـكل مناسـب بـراي.مي دهند 

اولين تصميمي كه بايد گرفته شود. تبديل نمود پردازش رايانه اي 

به صورت مرز يـا بـه صـورت يـك  كه آيا داده ها بايد اين است

نمايش مرزي وقتي مفيد اسـت كـه.ناحيه كامل نمايش داده شود 

مشخصات خارجي شكل نظير گوشه ها يا خميدگي ها مورد نظر 

كه خواص دروني بخـش.باشد نمايش ناحيه اي وقتي مفيد است

.اي تصوير نظير بافت يا استخوان بندي شكل مورد توجه باشده

 برنامه روبات-4

Mبرنامه اي كه براي اين روبات نوشته شده است به صورت

file بوده كه با استفاده از MATLAB7  

 نوشته شده است

 اين برنامه شامل چند قسمت است

يا)1 آنwebcamشناسايي دوربين .و ارتباط با

به تصوير رقميwebcamگرفتن عكس توسط)2 .و تبديل آن

و پردازش تصوير بر روي تصوير رقمي)3 .انجام عمليات

.تعريف چشم هاي روبات)4

ــط)5 ــر توس ــورت پرينت ــايي پ ــال MATLABشناس و ارس

.اطلاعات بر روي آن

 تحريك مدار درايور)6



يا-4-1  MATLAB7 توسط webcam شناسايي دوربين

 كـار  image acquisitionراي اين كار بايد با جعبـه ابـزارب.

.كرد

image acquisition toolbox :اين جعبه ابزار بـراي كنتـرل

مي رود webcamدوربين يا  براي استفاده از اين جعبـه. به كار

طي شود .ابزار بايد مراحل زير

كه اين وسـيله، image acquisition نصب وسيله:1 مرحله

. يا دوربين ديجيتال باشدwebcam اندمي تو

به وجود آوردن موضوع ويدئويي ورودي بـا اسـتفاده:2مرحله

 از دستور

Obj=videoinput('adaptor name',device 
id,'format') 

 از دستور زير استفاده مي شودadaptor nameبراي تعيين

Imaqhwinfo  

 MATLAB adaptor بـا اجـراي ايـن دسـتور

nameبه ما مي دهد . را

اين قسمت امكـان. فعال كردن پنجره نمايش دوربين:3مرحله

مي دهد webcamديدن عكس هاي گرفته شده توسط  به ما . را

اي تنظيم نور، جهت دوربـين وانـدازه پنجـرهو از آن مي توان بر

.و از دستور زير استفاده مي كنيم. نمايش استفاده كرد

Preview('object name') 

.تنظيم خصوصيات موضوع:4مرحله

و تماشـاي آن ممكـن بعد از ايجـاد موضـوع ورودي ويـدئويي

است بخواهيد خصوصيات شكل از جمله روشـنايي آن را تغييـر 

مي شود. دهيد .براي اين كار از دستور زير استفاده

Set(obj,'property name',property value) 
ــه ــه موضــوع:5مرحل ــازي ب ــر ني ــه ديگ ــي ك  imageوقت

acquisition نباشد بايد با دستور زير اين موضوع را از فـضاي 

. وحافظه پاك كردMATLABكاري

Delet(obj)  

و تبـديل آن بـه تـصوير webcam گرفتن عكس توسط-4-2

:رقمي

.به صورت پايين. استفاده مي كنيمgetsnapshotاز دستور

I=Getsnapshot(obj) 

و پردازش تصوير بر روي تصوير رقمي-4-3 . انجام عمليات

. اسـت RGBكسي كه گرفته شد از نـوع شـكلع: تبديل شكل

كه مي خـواهيم بـر روي شـكل انجـام دهـيم لازم براي عملياتي

از. تبديل كنيم indexedاست شكل را به نوع شكل  با اسـتفاده

.دستور پايين

I=rgb2ind(I,colorcube(300)) 
.به صورت پايين عمل مي شود: يافتن لبه ها

I=edge(I,'sobel',(graythresh(I)*.1)) 
مي كنيم: حذف نويز .به ترتيب زير عمل

Se90=strel('line',3,90) 
Se0=strel('line',3,0) 

I=imdilate(I,[se90 se0]) 
I=imfill(I,'holes') 

در شكل هاي زير مراحل مختلف از گرفتن عكس تا تبديل آن

به سيگنالهاي كنترلي نشان داده شده است



 يف چشم هاي روبات تعر-4-4

طرز قرار گرفتن چشمهاي فرضي در كامپيوتر مانند شكل زير

 است



ــط-4-5 ــر توس ــورت پرينت ــايي پ و MATLAB شناس

براي اين كار بايـد بـا جعبـه ابـزار: ارسال اطلاعات بر روي آن

data acquisition كار كرد .

data acquisition toolbox :جعبـه مطلب با استفاده ازايـن 

و كارت صدا ارتباط برقـرار مـي كنـد ايـن. ابزار با پورت پرينتر

جعبه ابزار براي ارتباط مطلب با محيط خـارج كـامپيوتر اسـتفاده 

.مي شود

حال براي خواندن ونوشتن داده هاي ديجيتـال از پـورت پرينتـر

مي دهيم .مراحل زير را انجام

ا دستوربI/Oايجاد يك موضوع ديجيتالي:1مرحله

dio=digitalio('parallel','lpt1') 
و تعريـف آن بـراي خروجـي يــا:2مرحلـه اضـافه كـردن خـط

.ورودي

Addline(dio,2:3,0,'out') 
 براي مثال. خواندن يا نوشتن داده ها بر روي پورت:3مرحله

data=[1 0] 

به صورت ماتريسي از اعـداد در با اي ن دستور عكس گرفته شده

Iقرار مي گيرد .

 تحريك مدار درايور4-6

به وجود آمدند اين سيگنالها بايد پس از اينكه سيگنالهاي كنترلي

كه در قسمت الكترونيكي. مدار درايور را تحريك كنند  همانطور

كه ديديد مدار روبات شامل دو ترانزيستور براي   هر موتور است

و مي كند مي آيد آن را تحريك به بيس ترانزيستور وقتي سيگنال

و وصل شوند كه رله هاي مدار قطع . باعث مي شود

 اجراي برنامه-5

vid = videoinput('winvideo' , 1, 'RGB24_160x120'); 
preview(vid); 
set(vid.source, 'Brightness',40); 
for i=1:25 
I = getsnapshot(vid); 
I = rgb2ind(I,colorcube(300)); 
PSF = fspecial( 'gaussian',3,3); 
I = imfilter(I,PSF,'symmetric' ,'conv'); 
BWs = edge(I, 'sobel', (graythresh(I) * .1)); 
se90 = strel('line',3,90); 
se0 = strel('line',3,0); 
BWsdil = imdilate(BWs, [se90 se0]); 
w = imfill(BWsdil, 'holes'); 
w = ~w; 
imshow(w); 
a=w(11:30,73:88);b=w(31:50,57:72);c=w(51:70,41:56);d=w(71:90,25
:40);e=w(91:110,9:24); 
B=w(31:50,89:104);C=w(51:70,105:120);D=w(71:90,121:136);E=w(
91:110,137:152); 
fa=mean(mean(a));fb=mean(mean(b));fc=mean(mean(c));fd=mean(m
ean(d));fe=mean(mean(e)); 
fB=mean(mean(B));fC=mean(mean(C));fD=mean(mean(D));fE=mea
n(mean(E)); 
if fa>.3 
fa=1; 
else 
fa=0; 
end; 
if fb>.3 
fb=1; 
else 
fb=0; 
end; 
if fc>.3 
fc=1; 
else 
fc=0; 
end; 
if fd>.3 
fd=1; 
else 
fd=0; 
end; 
if fe>.3 
fe=1; 
else 
fe=0; 
end; 
if fB>.3 
fB=1; 
else 
fB=0; 
end; 
if fC>.3 
fC=1; 
else 



fC=0; 
end; 
if fD>.3 
fD=1; 
else 
fD=0; 
end; 
if fE>.3 
fE=1; 
else 
fE=0; 
end; 
left=fa|fb|fc|fd|fe; 
right=fa|fB|fC|fD|fE; 
data=[left right] 
dio=digitalio('parallel' ,'lpt1'); 
lines=addline(dio,2:3,0, 'out'); 
putvalue(dio,data); 
delete(dio) 
end 
delete(vid) 

 
براي اجراي برنامه كافي است كه آن را اجرا كنيم براي

ازF5 يا كليد RUNاينكار مي توان آن را   را فشار داد پس

كه يكي از آنها مي شود اجراي برنامه دو تصوير گرافيكي ديده

و ديگ ري تصويري است كه به تصوير واقعي از محيط اطراف

.صورت سياه يا سفيد است

ONاين يك برنامه line به صورت مداوم كار مي  است يعني

كند براي اينكار بايد تصوير گرفته شده را به عكس تبديل كرد

چه سرعت  و از هر عكس سيگنال كنترلي بدست آيد البته هر

عكس گرفتن بيشتر باشد سرعت روبات هم بيشتر خواهد بود

براي اينكه بتوان چشمهاي فرضي روبات را به دست آورد بايد 

عكس را به ماتريس تبديل كرد وبراي هر چشم مختصاتي را 

در نظر گرفت در اين پروژه براي اينكه احتمال درست بودن 

كه در نظر گرفته ايم  سيگنال بيشتر باشد ما مربع كوچكي را

كه اگر مساحت رنگ سياه  آن از حدي اينگونه فرض كرده ايم

و اگر از حدي كمتر بود آن راه سفيد در بيشتر بود آن را سياه

.نظر بگيرد

 نتيجه گيري-6

مي تواند كه در اين مقاله روباتي طراحي شده است

و با استفاده از علم پردازش  قابليتهاي بيشتري دا شته باشد

مي توان دنياي كنوني را راحتتر براي روباتها  تشريح تصوير

مي توان برنامه نويسي و با استفاده از نرم افزارهاي جديد كرد

مي شود اين. را راحتتر كرد  كه در اين مقاله داده و پيشنهادي

كه بهتر است به جاي استفاده از سنسور در اينگونه است

كه امكانات بيشتري دارند .روباتها از دوربين استفاده كرد
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