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摘 要 墓于视觉伺服的倒 立摆系统可为机器视觉和智能控制领域的研究提供一个很好的实验平台
。

对该实

验平台的视觉采集系统
、

运动控制 系统和 系统软件结构进行 了详细 的介绍
,

对各组成部分的功 能和设计原理进行
了具体的说明

。
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倒立摆是控制理论中一个经久不衰的研究课题
。

它形

象直观
、

结构简单
、

构件组成参数和形状易于改变
、

成本低

廉
,

但就系统本身而言
,

又是一个高阶次
、

不稳定
、

多变量
、

非

线性
、

强藕合系统
,

只有采用行之有效的控制方法才能使之

稳定川
。

理论是工程的先导
,

各种经典控制理论如状态反

馈
、

模糊控制和神经网络都曾用倒立摆进行过实验
,

在对控

制算法的可行性和稳定性进行验证之后
,

再将其应用于工程

实践
,

因此倒立摆研究具有重要的工程背景
。

年代
,

随着计算机及图像处理硬件的发展
,

使得视觉

信息可用于连续反馈
,

人们提出了基于视觉的伺服控制形式
。

即利用机器视觉的原理
,

对从视觉传感器

收稿 日期 一 一

得到的图像进行快速处理
,

在尽量短的时间内给出反馈信

息
,

构成机器人的位置闭环控制
。

这种方式可以克服系统

模型 包括机器人
、

视觉系统
、

环境 中存在的不确定性
,

提高

视觉定位或跟踪的精度闭
。

目前
,

基于视觉伺服的机器人已

经在工业领域中得到了广泛的应用
,

随之也在控制理论和机

器人视觉领域带来了一系列新的研究方向
,

各方面的相关理

论急待完善
,

迫切需要一个有效的实验平台来进行验证
。

目前国外某些科研机构提出用带有视觉传感器的倒立

摆系统来对视觉伺服领域的问题进行研究
。

众所周知
,

〕

摄像头的图像传输速率可以达到 一 帧 秒
,

这个速度

要大大低于光电编码器的采样频率
,

而且采样精度易受外界

环境因素的影响
,

提高了对整个倒立摆系统实现稳定控制的

难度
。

但人脑视觉中枢对图像的处理速度只有 帧砂叫
,

表 分离效果比较

士 拌 气流分离离 浮法分离离 静电分离离

分分离率

时时间八欠 而 搅拌

次次数数

由上述图表可以看出
,

气流分离法对细度的统一性要求

相当严格
,

且其在实际应用中对于微小混合颗粒的分离效果

不明显
,

细度越小
,

越难分离
,

究其原因是颗粒达到一定细度

时
,

颗粒质量对于流速不再敏感
,

因此很难将混合颗粒分开
。

对照图 和表 可以看出
,

浮法分离与静电分离的最后结果

比较接近
,

但浮法分离需要时间较长
,

且需要进行搅拌 静电

分离虽然在两次分离后效果才与浮法分离接近
,

但所用时间

较短
。

按金属与非金属的分离效果比较
,

可以根据实际情况在

处理工艺中采用浮法分离或是静电分离
。

后 处理

后置处理主要包括贵金属提炼以及塑料制粒等
,

其中贵

金属提炼可以采用火法富集和湿法溶解等化学法
,

塑料制粒

也需借用化学法实现
,

其内容可以参考各类相关文献
,

在此

不作介绍
。

小 结

如何用高效
、

清洁的方法处理废弃电子产品一直是近年

来研究的热点
。

本文所采用的物理法回收处理工艺
,

经过实

验初步证实
,

具有较高的资源 回收利用率
,

且整个过程过程

清洁无污染
,

成本低
,

技术上易于实现
,

因此较之各类传统处

理方法更符合经济
、

清洁和高效的要求
。
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却可以用手指稳定地托住一支铅笔
,

如何设计一种鲁棒性强

的智能控制算法
,

在采样频率较低
、

信号质量差的情况下依

然能保证倒立摆的稳定控制
,

是基于视觉伺服倒立摆系统的

关键所在
。

利用该系统可以进行以下几方面的研究工作 ①

高速的二维图像运动估计算法研究 ②图像处理算法的实验

验证 ③强鲁棒性
、

高稳定性的智能控制器实验研究 ④由视

觉传感器组成的采样系统性能分析 ⑤对视觉伺服系统
‘

的整

体动态性能进行研究
。

目前国外已有一些高校开展了对基于视觉伺服倒立摆

系统的研究 其中 大学的 和

卜 似 利用视觉传感器从整幅图象中提取摆杆和

小车的运动参数
,

用模糊控制器实现了对直线倒立摆的稳定

控制 ’ 哈佛大学机器人实验室的 氏 博士将摄像头

固定在驱动轴上
,

采集固定在摆杆旋转轴上的条形码盘的运

动图像
,

从中提取出摆杆运动的角度和角速度
,

用最优控制

器实现了对旋转摆的稳定控制
。

上述系统的主要特点是

采用视觉传感器代替传统倒立摆系统中用于运动参数反馈

的光电编码器
,

利用采集到的运动参数作为反馈对整个系统

进行控制
。

本文所介绍的倒立摆系统采用由高速摄像头和图像采

集卡构成的视觉传感器
,

从整幅倒立摆系统的运动图像中提

取出摆杆旋转的角度和角速度
,

将其反馈给作为控制器的

机
,

利用相应的算法来实现整个系统的稳定控制
。

和前

文中提到的倒立摆系统不同
,

我们设计的视觉传感器工作环

境更为复杂
,

采用的光源是普通的 日光灯 整个系统的控制

器是在 下现实的
,

增加了实时控制的难度
。

下面

将对实验平台的硬件组成和软件设计分别进行介绍
。

表 倒立摆机构本体的结构参数

结结构参数数 具体数值值

小车质量量 吨吨

摆杆质量量 蜷蜷

小车摩擦力力

摆杆转动轴心到杆质心的长度度

摆杆惯量量 掩
·

时时

控制器 州 伺服电机 门洲 倒立摆本体

光电编码器

摆杆运动参数尸一月视觉传感器冲一州 摄像机

倒立摆实验平 台的硬件组成

基于视觉伺服的倒立摆实验平台可以分为三部分 由小

车和摆杆组成的倒立摆机构本体 由高速摄像头和图像采集

卡组成的视觉传感器和由 机和运动控制卡组成的运动

控制器
。

该系统组成如图 所示
。

倒立摆机构本体选用了固高科技有限公司生产的
一

型直线运动单节倒立摆
。

它由底座
、

交流伺服 电机
、

同步带
、

滑块和摆杆组成
。

其结构参数如表 所示
。

▲图 视觉伺服系统的控制方框图

倒立摆系统的控制器 由普通 机
、

固高公司生产的

运动控制卡和松下的 刃铂 交流伺服电

机驱动器组成
。

整个系统采用 了 目前在视觉伺服中广泛采

用的双环动态 朋 方式 即采用视觉信息为机器

人关节控制器提供设定点输人
,

由内环的控制器控制执行机

构的运动
。

具体结构如图 所示
。

由运动控制卡
、

交流伺服

电机驱动器和光电编码器构成了一个内环控制系统
,

运动控

制卡可以根据系统发送的指令
,

结合光电编码器反馈回来的

信号
,

采用 控制器对小车的运动 位移
、

速度和加速度

进行精确的控制
。

整个系统的闭环控制由 机和视觉传

感器来实现 机对视觉传感器采集到的视频信息进行处

理
,

从中抽取出摆体转动的角度和角速度
,

结合光电编码器

传送过来的小车的位移和速度
,

采用设计好的控制算法
,

计

算出系统的输人
,

然后给运动控制卡发送相应的指令
,

控制

小车的运动
,

使整个系统处于平衡状态
。

视觉传感器是整个系统的关键
,

它是一个典型的机器视

觉系统
,

由镜头
、

〔〕〕摄像头和图像采集卡组成
。

对视觉伺

服系统来说
,

为了达到预期的目标
,

要求视觉传感器有高实

时性
,

高分辨率和强鲁棒性
,

以便在外界噪声存在的条件下
,

能对图像特征信息进行高速精确的采集
。

为了保证视觉传

感器的实时性
,

我们选用了高速摄像头和图像采集卡 摄像

头选用了美国 公司生产的
一

高速黑白 摄

﹁「一 一 一 一 一 一

「 一 一 一 一 一 一 一

已
亘亘男 』恻恻
吕吕吕 口 ‘ 七七

匕
摄像头

一 一
, 曰

视觉传感器

己己己己
卜卜卜卜

特组立摆本体 伺服电机

▲图 基于视觉伺服倒立摆系统结构简图

像头
,

其有效像素为
,

采样频率可达 帧 秒
。

图像

采集卡选用了加拿大 州叭了班水

公司的
一 ,

这款采集

卡采用 标准
,

其采样频

率最高可达 七
,

可按同步和

异步方式采集图像
。

其中异步

采 集 模 式 八

吓旧 可以保证图像采集

卡在采集一幅图像的同时
,

对已

采到的另一幅图像进行处理
。

实验证明
,

采用这种方式可使视

觉传感器的采样频率达到 帧
矛

饱少
,

可以满足对倒立摆实时控
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厂
一

▲图 摆杆角度计算示意图

制的需要
。

视觉传感器的实时性还和

图像特征提取所采用 的算法有

关
,

采用对采集到的每帧图像进

行两行扫描 的方法来计算摆杆

的角度
。

具体过程为从图像中

选择位置固定
、

相距为 行的两

行象素
,

分别找出在相应行中属

于摆杆的特征点
,

记录下它们的

位置
, 。

然后用反正切函数

务
,

与消息序列传递

门叨 州 消息 的

定时器服务不一样
,

它提供硬件 中断服

务
,

并不传送任何消

息
,

而是调用 回调 函

数
。

多媒体定时器大

大提高了系统的采样

精度
,

其定时精度最
“

高可达 毫秒
,

满足

了对倒立摆系统进行

实时稳定控 制 的要

求
。

结 论

。一

景 来计算摆杆“

系系统初始化化

开开开开开开开开开开启视觉采集线程程开开启控制线程程程程程程程程程程程程

图图图图图图图图像采集集起起摆控制制制制制制制制

特特特特特特特特征提取取稳稳定控制制制制制制制制

结结束视觉采集线程程

前的角度
。

图 为该算法的原理
▲图 软件系统结构示意图

基于视觉伺服的

倒立摆实验系统为机

器视觉领域的研究提

供了一个良好的实验

示意图
。

实验证明
,

这种算法计算量小
,

可靠性高
,

可以保证

视觉传感器有足够高的实时性和精度
。

倒立摆实验平 台的系统软件设计

该实验平台的系统软件是基于 开发的
,

它是一个多任务操作系统
,

允许多个线程并行工作
,

并为多

线程之间提供了全局变量
、

消息映射和事件触发三种通讯方

式
,

使得用户可以方便地设计出满足 自己需要的多任务软

件
。

我们在进行倒立摆实验平台的系统软件设计时充分利

用了 的这个特点
,

将倒立摆控制系统设计成了一

个多任务系统
,

并采用多媒体控制器来保证其实时性
。

整个倒立摆平台的系统软件是一个多任务系统
,

包括倒

立摆控制和视觉采集两个线程
。

控制线程分为起摆控制和

稳定控制两部分
,

当系统开始工作时
,

首先运行起摆程序
,

使

摆杆转动到能够对其进行稳定控制的范围内
,

然后转人稳定

控制程序
,

对摆杆进行有效的控制
。

视觉采集线程主要由视

觉传感器的初始化
、

图像采集和特征提取三部分组成
。

两个

线程之间通过消息响应的方式来进行通信
。

在程序开始运

行时
,

首先启动视觉采集线程
,

使视觉传感器开始工作
,

当视

觉采集线程完成一帧图像的处理
,

从中提取出摆杆转动的角

度和角速度之后
,

便向控制线程发送一个消息
,

控制线程调

用相关的消息响应函数
,

完成对角度和角速度的采集
。

整个

系统的层次关系如图 所示
。

为了使整个倒立摆达到稳定状态
,

必须保证对整个系统

采样时间进行精确的控制
,

而 是多任务多用户的

操作系统
,

用户无法直接操作低层的硬件
,

因此在

下很难对采样频率进行精确的控制
。

如果采用 提

供的 ‘ 侧 消息定时器服务
,

其分辨率只能达到

毫秒
,

达不到对倒立摆进行实时控制的要求
。

为此我们选用

了 应用程序编程接 口 提供的多媒体定时器服

平台
,

通过它可以对 目前视觉伺服的一些热点问题 运动目

标的快速识别
、

仿人智能控制
、

伺服系统动态特性分析等 展

开研究
。

在系统构建过程中采用了 提供的多媒体

定时器来确保系统有良好的实时性
,

采用了简单的角度计算

方法来确保视觉传感器有足够高的采样速率
。

我们正在进

行一系列的研究工作
,

研究重点主要集中在从视频信号中快

速提取所需运动参数的算法设计和视觉伺服系统的动态特

性分析两方面
,

相关研究成果将在今后陆续发表
。
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而 璐 司 段曰妇 朋 已 ”名 ,

, 找 山 俪 限 芜 一

眼
盖 初 初 翻 剐罗
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一

曰

印众 , 司 阮
〔 一
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切的 找犯朗
,
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·

沈
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明 侧妇
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外
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耐 巧
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如 』 己 的 坦 曰力 叮 心
‘

蜘
,

配 朋 已 朗盯
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邓

助
, 勺 咬泣 盯进 叩

侧理 习。 找日 ”‘目 加血 而双妇 叮 ”刘 以 越护

玉
,

孚幻 山 卿 己 记 达 口己

段 刀 玩而因 氏幻 , 川 手扣
一

详成己 场 山 比画叫牵 肠喀 如
,

,

恤昭脑
,

肠 巧 功 叨 呀

川加杠, 知心曰 找刁 山 曰

© 1994-2009 China Academic Journal Electronic Publishing House. All rights reserved.    http://www.cnki.net


