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Аннотация: в данной статье рассмотрено использование информации от 

двух видеокамер мобильного робота для мониторинга охраняемой территории. 

Описаны алгоритмы стабилизации видеоизображений, использование их для об-

наружения, распознавания и определения координат объектов, отсутствующих 

в перечне разрешенных. 
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Мобильные роботы активно используются для решения задач по монито-

рингу местности и различных объектов, причем чаще всего используется инфор-

мация от встроенных видеокамер. 
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Рис. 1. Внешний вид ДМР 

 

Для этих целей на кафедре «Робототехника и мехатроника» Донского госу-

дарственного технического университета был разработан двухмодульный мо-

бильный робот (ДМР) [1]. 

Главной особенностью данного робота является отсутствие внешних дви-

жителей (ног, колес, гусениц), которые могли бы загрязняться и выходить из 

строя при работе в экстремальных условиях. Вращающий момент, который при-

водит в движение робот, создается специальными маятниками с грузами на кон-

цах [2]. В прозрачных полусферах на торцах робота расположены видеокамеры, 

ориентированные по направлению движения робота. После соответствующей 

обработки информация от этих камер передается удаленному оператору. 

Колебание камер, свободно расположенных на оси робота, вызывает перио-

дическое смещение видеоизображения (рис. 2). Поэтому перед распознаванием 

объектов его необходимо стабилизировать. 
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Рис. 2. Изображения, полученные от камеры, установленной  

на ДМР до ее стабилизации 

 

Для стабилизации и распознавания объектов изображения в реальном вре-

мени был использованы алгоритмы, на основе библиотеки OpenCV.Принцип ра-

боты алгоритма стабилизации заключается в сопоставлении кадров изображе-

ния, с устойчивой характерной областью – шаблоном. Фрагменты изображения, 

выходящие за пределы данной области, обрезаются, а оставшаяся часть центри-

руется. 

 

Рис. 3. Изображение с камеры ДМР после стабилизации 

 

Принцип работы алгоритма распознавания [3] заключается в выделении из 

изображений специальных точек и углов, которые будут характерны для того 

или иного объекта. После предварительной обработки изображения интересую-

щего объекта производится обучение программы, которая сопоставляет новые 

изображения и заданный шаблон, с некоторой вероятностью определяет и выде-

ляет объект (рис. 4). 
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Рис. 4. Пример определения заданных объектов 

 

Для определения расстояний до выделенных объектов используется техно-

логия фотограмметрической обработки. При разработке программного обеспе-

чения использовался пакет математического моделирования Matlab. 

На основе параметров полученных, в результате калибровки камер, а также, 

найденных ранее координат особых точек, вычисляются трехмерные коорди-

наты точекповерхностивыделенного объекта. Для этого необходимо установить 

соответствие каждой интересующей нас точки на изображении, полученном от 

одной камеры, с изображением этой же точки на снимках, полученных от другой 

камеры. Все пространственные координаты каждой интересующей нас точки, а 

также расстояния до этих точек, вычисляются по формулам [4]. 

Таким образом, задачи по обнаружению заданных объектов и определения 

расстояния до них, описанными средствами решаются в реальном времени и с 

требуемым качеством. 
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