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:چكيده

در اين مقاله روباتي طراحي شده است كه با استفاده از دوربيني كه بر روي آن قرار گرفته است محيط اطراف را ديده

پ. وموتورهاي خود راكنترل كند  مي باشد MATLAB7ردازش تصوير كه در برنامه براي اين منظور از علم

از. استفاده كرده ايم و روبات فقط با استفاده  web camبراي اين روبات هيچ چشم يا سنسوري طراحي نشده است

و با استفاده از كوچكي كه در بالا  فيلم گرفته MATLABي آن قرار گرفته است از محيط اطراف خود فيلم گرفته

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

در دنياي كنوني است. كنترل موتورها استفاده مي كند .هدف از اين كار معرفي علم پردازش تصوير

:كلمات كليدي

 WEB CAM-USB—PORT– روبات– MATLAB7– فيلتر–پردازش تصوير

:مقدمه-1

ردازش تصوير دانش جديدي است كه سابقه آن به پس از اختراع رايانه هاي رقمي باز مي گردد با اين حال اينپ

و علمي پيشرفتهاي چشمگيري داشته است در چند دهه اخير از هردو جنبه نظري .علم نوپا

و پس از اين مدت نسبتا كوتاه  به راحتي مي توان رد پاي سرعت اين پيشرفت به اندازه اي بوده است كه هم اكنون

در بسياري از علوم مشاهده كرد .پردازش تصوير را

در كنترل روباتهاي هدف ما از نوشتن اين مقاله نشان دادن كاربرد كوچكي از علم پردازش تصوير است كه مي تواند

.هوشمند مورد استفاده قرار گيرد
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د بينايي آن است كه امروزه در روباتهاي به جاي بدون شك يكي از مهمترين مشخصات هوشمندي يك روبات واح

در واحد بينايي از نرم افزارهايي همچون تشخيص الگو واز. استفاده مي نمايد) پردازش تصوير(استفاده از سنسورها

و از طريق دسته بندي اين اطلاعات دنياي خارج  در اختيار روبات قرار گرفته طريق اين علم اطلاعات دنياي خارج

.ر اختيار روبات قرار گرفته واز طريق دسته بندي اين اطلاعات روبات هدايت مي شودد

: ساختار كلي روبات–2

روباتي كه طراحي شده است شامل سه قسمت زير است كه ما دراين پروژه بحث اصلي روي قسمت نرم افزاري كه

و  ط MATLABهمان پردازش تصوير و قسمت هاي ديگر به .ور خلاصه گفته مي شود است مي باشد

.در يك ديد كلي روبات شامل سه قسمت زير است

 قسمت مكانيكي.1

 قسمت الكترونيكي.2

 قسمت نرم افزاري.3

: قسمت مكانيكي-2-1

قسمت مكانيكي اين روبات بسيار ساده بوده ولي داراي ويژگيهاي بسيار خوبي است كه مي تواند به راحتي حركت

حكرده  در هر جهتي ازادانه در. ركت كندو اين طرح كه به طرح تانك معروف است فقط داراي دو جرخ است كه يكي

در طرف چپ قرار دارد كه با استفاده از يك ديفرانسيل ساده نيروي موتورها به چرخها انتقال مي  و يكي طرف راست

در هر جه و عقب روبات به راحتي مي تواند و با استفاده از حركت موتورها به جلو .تي كه خواست حركت كنديابد

چ يك.شم يا سنسوري ندارد همانطور كه گفته شد اين روبات هيچ  كوچك web camو براي واحد بينايي آن از

و مي تواند صفحه جلوي روبات را ببيند و تصوير را به كامپيوتر. استفاده شده است كه در بالاي آن قرار گرفته است

.منتقل كند

در شكل زير امده استساختار كلي قسمت مكاني .كي

 قسمت الكترونيكي–2-2

و فقط درايور كوچكي به علت اينكه اين روبات فاقد هر چشمي است لذا مدار الكترونيكي آن بسيار كوچك است

در بالاي موتورها قرار دارد كه وظيفه كنترل روبات رابر عهده دارد .براي موتورها طراحي شده است كه
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اس اين درايور واتفبا ده از دو سيگنال كنترلي كه از پورت پرينتر كامپيوتروارد آن مي شود رله هاي مدار را قطع

در جهتهاي مختلف بچرخد و باعث مي شود موتور .وصل كرده

 قسمت كامپيوتري–2-3

به است كه داراي ويژگي هاي جديدي نسبت MATLAB7نرم افزاري كه براي اينكار استفاده شده است برنامه

و ما از ويژگي پردازش تصوير آن استفاده كرده ايم براي اين كار لازم است كه ما تصوير. نسخه هاي قبلي آن است

در بالاي روبات قرار دارد web camگرفته شده را وارد كامپيوتر كنيم كه اين كار با استفاده از يك   كوچكي كه

.صورت مي گيرد

ا و چون USBز طريق پورت تصوير گرفته شده به صورت زنده  مي تواند MATLABكامپيوتر وارد آن مي شود

USB در نهايت سيگنال كنترلي را براي كنترل روبات و  را شناسايي كند مي تواند تصوير گرفته شده را پردازش كند

و با يك سرعت ثابت انجام مي شود و اين كار به صورت مداوم .بوسيله پورت پرينتر فرستاده

ا روبات با استفاده از دوربين تصوير جلوي خوددر يك دي د كلي مي توان كار روبات را اينگونه توصيف كرد كه ابتد

و اين تصوير با استفاده پورت در. به كامپيوتر انتقال داده مي شودUSBرا مي بيند و سپس تصوير گرفته شده

و ودر وقع كار اصلي نرم افزار تجزيهكامپيوتر به عكس تبد يل شده و تحليل عكس هايي است كه به صورت مداوم

در كامپيوتر بايد چشمهاي فرضي براي آن طراحي كرد عكس در ثانيه7تقريبا با سرعت و سپس . گرفته مي شود

آ نقاط بتوان سيگنالهاي و از در نظر گرفت . را بد ست آورد1يا0يعني چشمهاي روبات را در نقاط مختلف صفحه

ت و ما بايد اين تصوير را با استفاده از فيلتر به يك البته بايد وجه كنيم كه تصوير گرفته شده يك تصوير واقعي است

و سفيد تبديل كرد  را0را بعد از اينكار مي توان مثلا رنگ سياه. تصويرسياه . در نظر گرفت1و رنگ سفيد

و اندازه آن متغير مي باشد استدر واقع كار اصلي اين روبات دنبال كردن يك خط در صفحه مي با بعد. شد كه رنگ

شد از اينكه فيلم گرفته شده به عكس تبد و سپس اين سيگنالها را با يل در نظر گرفت  چشمهاي فرضي را براي آن

و اين دو سيگنال را به روبات در نظر مي گيريم به دو سيگنال كنترلي تبديل مي كنيم استفاده از روابطي كه راي آن

.ل مي كنيم منتق

3-Image Processing Toolbox 

Image Processing Toolbox از امكانات جنبي نرم افزار matlab  كه. است براي اينكه مطمئن شويد

Toolbox روي matlab نصب است دستور ver را اجرا كنيد .
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ا از اين يك دستور ليست و هر چه كه اراmatlabست . يه مي دهد روي كامپيوتر نصب است را

در-4  MATLABايجاد يك تصوير

Matlabهاي هاي گرافيكي با فرمت تواند فايلميJPEG, TIFF, GIF, BMP, PNG, HDF, PCX,

XWD, ICO, CURمثلاً براي وارد كردن تصويري به نام. را به عنوان فايل گرافيكي بخواندrobot.tif به 

: استفاده كنيمimread كافي است از دستور Matlabفضاي

MyImage=imread('robot.tif','tif'); 
 

يعني يا بايد در مسير. دهيد بايد براي برنامه قابل دسترس باشد توجه داشته باشيد كه فايلي كه دستور خواندنش را مي

(Path) Matlabدر پرونده آن(folder)اي باشد يا اينكه در حال حاضر برنامه به  قرار داشته باشد كه

كه. دسترسي دارد  براي پيدا كردن فايلي كه دستورش را داديد كجا را خواهد گشت Matlabبراي اينكه بدانيد

و از  Matlabفرض ها جزء مسير پيش براي اينكه بدانيد كدام پروندهpathاز دستور: اينكارها را بكنيد  است

اسCurrent Directory براي اينكه بدانيد كه dirدستور .تفاده كنيد چيست؛

در محيط مي. ايم وارد كردهMatlabخب تا اينجا يك فايل تصوير را بر همانطور كه دانيم يك تصوير ديجيتال

در قالب يك ماتريس ذخيره مي  يك ماتريس Matlab مثل همه متغيرهاي MyImageپس. شود روي كامپيوتر

يا(براي اينكه بدانيم فايل خوانده شده از چه فرمتي است. است :نويسيممي) يا رنگي Gray Scaleسياه سفيد،

imfinfo('robot.tif') 
 

و ببينيد چه مي  از چه MyImageاما اگر بخواهيد بدانيد كه ماتريس ذخيره شدة ... نويسد اين دستور را اجرا كنيد

و اندازه آنهwhos: نوعي است كافي است بنويسد و نوع .ا را ببينيدو ليست متغييرهاي مقيم شده در حافظه

 اينكه تصوير ذخيره شده را به صورت ماتريس را مشاهده كنيم بايد بنويسمبراي

imshow)MyImage(

 براي اينكار مي توان از برنامه زير استفاده كرد. مي توان دو تصوير را با هم مشاهده كرد  matlabدر

YourImage=imread('tire.tif','tif'); 
figure 
subplot(1,2,1), imshow(MyImage), title('MyImage') 
subplot(1,2,2), imshow(YourImage), title('YourImage') 

 

مي1و0تصوير خوانده شده كمي نويز دارد يعني جاي  عوض شده است براي از بردن اين نويز از يك فيلتر استفاده

.كنيم
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 هيستوگرام تصوير-5

برGray scaleتا به حال تصوير هاي و سفيد. رسي كرديم را يعني اگر تصوير ورودي رنگي بود اول آن را به سياه

و بعد كار را ادامه مي دهيم  تبديل مي كنيم

=====  <<< 

 برنامه روبات-6

M صورتبرنامه اي كه براي اين روبات نوشته شده است به file بوده كه با استفاده از MATLAB7  

 نوشته شده است
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(mean(d));fe=mean(mean(e)); 
fB=mean(mean(B));fC=mean(mean(C));fD=mean(mean(D));fE=mean(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; 
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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) 

 

:اين برنامه شامل چند قسمت است

به•  MATLABشناساندن تصوير

و سفيد•  تبديل تصوير رنگي به سياه

عكس تبديل فيلم•  به

 تبديل عكس به ماتريس•

1و0به دست آوردن سيگنالهاي•

و تبديل آنها به دو سيگنال كنترلي•  استفاده از روابطي

 ارسال سيگنالها به پورت•
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ازF5 يا كليد RUNبراي اجراي برنامه كافي است كه آن را اجرا كنيم براي اينكار مي توان آن را  را فشار داد پس

و ديگري تصويرياتصوير گرافيكي ديده مي شود كه يكي از آنهاجراي برنامه دو  تصوير واقعي از محيط اطراف

.است كه به صورت سياه يا سفيد است

ONاين يك برنامه line است يعني به صورت مداوم كار مي كند براي اينكار بايد تصوير گرفته شده را به عكس 

و از هر عكس سيگنال كنترلي بدست  آيد البته هر چه سرعت عكس گرفتن بيشتر باشدتبديل كرد

سرعت روبات هم بيشتر خواهد بود براي اينكه بتوان چشمهاي فرضي روبات را به دست آورد بايد عكس را به

در  ماتريس تبديل كرد در اين پروژه براي اينكه احتمال درست بودن سيگنال بيشتر باشد ما هر سه نقطه را يك چشم

و  .در نظر گرفته ايم ميانگين اين سه نقطه را نظر گرفته ايم

و يك نقطه سياه است آن را سفيد يا همان2مثلا جايي كه  در نظر گرفته ايم1 نقطه سفيد

در كامپيوتر مانند شكل زير است  طرز قرار گرفتن چشمهاي فرضي

و6در اين پروژه ما در نظر گرفته ايم6 چشم براي طرف راست در شكل زير طرح مدار. چشم براي طرف چپ

و هر اندازه را دنبال كند  منطقي را مي بينيد كه مي تواند هر نوع خط با هر رنگ
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 نتيجه گيري-7

و با استفاده از علم پردازش تصوير در اين مقاله روباتي طراحي شده است كه مي تواند قابليتهاي بيشتري دا شته باشد

و با استفاده از نرم افزارهاي جديد مي توان برنامه نويسي را مي توان دنياي كنوني را راحتتر بر اي روباتها تشريح كرد

در اينگونه. راحتتر كرد  و پيشنهادي كه در اين مقاله داده مي شود اين است كه بهتر است به جاي استفاده از سنسور

.روباتها از دوربين استفاده كرد كه امكانات بيشتري دارند

 سپاسگزاري-8

و دانشجويان زير آخر جا در در انجام اين پروژه كمك كرده اند تشكر كنمدارد از تمام اساتيد  كه مرا

 آقاي دكتر محسن رحماني•

 آقاي مهندس محمد تقي اكبر زاده•

 آقاي مهندس داريوش زين العابديني•

 دكتر حسن براتيآقاي•

 مراجع-9
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و داوود جعفري  1382مشهد دانشگاه فردوسي: مشهد_.خادمي

 1380 سال انتشار 6MATLABخود آموز.2

 ترجمه محمود دياني/كاتسو هيكو اوگاتا/ مهندسي كنترل.3

4.HELP MATLAB7 
 عادل صدرا/ميكرو الكترونيك.5


