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1.一种用于监视监控设备的模拟或物理状态的变化的方法，所述监控设备是用于监控

状态的计量表、仪表、灯或其他人类可读的机器监视器，或者是允许人类控制状态的控制

器，所述方法包括：

a)利用至少一个子系统操纵相机，所述子系统包括监管计算机或控制电路；

b)经由通信部件，将利用相机获得的图像传送到子系统，并且其中所述子系统具有包

含用于存储所传送的图像和用于操纵图像的指令的处理器和软件，其中所述图像包括一个

或多个视频的帧；

c)接收所传送的图像，并经由包含用于存储所传送的图像和用于操纵图像的指令的处

理器和软件来存储和操纵接收的所传送的图像；

d)利用子系统的处理器，通过提取图像的至少足够部分来处理指令，从而操纵图像；

e)通过数字化利用相机获得并传送到子系统的提取的图像或图像部分，并将提取的图

像或图像部分转换成与监控设备相关联的数字值序列，使得监控设备的计量表、仪表、灯或

其他人类可读部分数字化；

f)其中所述子系统包括第一子系统和第二子系统，其中第一子系统包括相机和通信部

件，并包括监管计算机或控制电路，并且其中第二子系统包括监管计算机或控制电路；

g)其中利用第一子系统的监管计算机或控制电路或第二子系统的监管计算机或控制

电路来执行对相机的操纵；

h)提供对至少一个网络的访问，所述至少一个网络包括一个或多个互联网或SCADA网

络；

i)用所述子系统生成可寻址值，并且所述可寻址值能够通过所述一个或多个互联网或

SCADA网络进行访问；

j)其中当第一子系统或第二子系统与相机通信时，所述至少一个网络与第一子系统或

第二子系统通信；

k)监控人对控制的调整；

l)接收与第二子系统通信的一个或多个视频的帧，并且利用第二子系统按需取得一个

或多个视频的帧；

m)所述图像或图像部分包括视场；

n)操纵设置在第一子系统和第二子系统的至少一个中的变化检测装置，并且利用变化

检测装置检测进入视场的对象或手，并且当检测到对象或手进入视场时，发送帧或视频，并

且当变化检测装置检测到人调整控制或采取行动时，捕获帧或视频；并且

o)处理检测到的用于调整控制或采取行动的人的操作的变化，并结合从图像或提取的

图像部分中获得的、与监控设备相关联的数字值序列，以提供附加信息。

2.根据权利要求1所述的方法，其中提取和数字化图像包括提取和数字化图像的选择

部分，其中图像包括面板表示，并且其中图像的选择部分表示面板上可读元件所在的位置。

3.根据权利要求2所述的方法，其中可读元件包括计量表、仪表、开关、表盘、灯或指示

器。

4.根据权利要求1所述的方法，其中所述相机和所述用于通信图像的通信部件一起配

置，并且提供一个或多个处理部件，其具有用于处理来自相机的图像的电路。

5.根据权利要求4所述的方法，包括用帧定时器调节图像捕获率的频率。
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6.根据权利要求4所述的方法，其中在所成像的面板发生变化时调节图像的捕获，以捕

获面板的帧。

7.根据权利要求1所述的方法，其中监视监控设备的方法包括监视面板。

8.根据权利要求7所述的方法，其中监视面板包括监视面板的部件，并且其中当被监视

的监控设备包含的图像或图像部分在视场中变化时利用改变帧检测机构进行识别包括当

面板的被监视的部件变化时进行识别。

9.根据权利要求1所述的方法，其中提供多个相机，并且其中被监视的监控设备包括多

个部件，以由相应的多个相机分别监视。

10.根据权利要求1所述的方法，其中多个相机设置在单个壳体中。

11.根据权利要求1所述的方法，其中所述第一子系统包括用于调节图像捕获率的频率

的帧计时器。

12.根据权利要求1所述的方法，其中所述第一子系统配置为从相机捕获连续视频。

13.根据权利要求1所述的方法，其中所述第一子系统配置为通过压缩、格式化、加密来

处理图像帧或视频，或通过压缩、格式化、加密中的一个或多个来处理图像帧或视频。

14.根据权利要求1所述的方法，其中第一子系统包括监管计算机或控制电路，其耦合

到相机以接收来自相机的图像输入，并且其中第一子系统配置为通过以下方式操纵相机图

像：

a)用帧定时器调节图像捕获率的频率；

b)通过压缩、格式化或加密图像帧或视频中的一个或多个，来处理图像帧或视频；以及

c)将处理后的图像帧或视频发送到第二子系统。

15.根据权利要求14所述的方法，其中第一子系统包括远程子系统，并且其中第二子系

统从第一子系统接收经处理的图像帧或视频，并且其中第二子系统配置为通过以下方式操

纵经处理的图像帧或视频：

a)通过解压缩、格式化或解密从第一子系统接收的图像帧或视频中的一个或多个，来

处理图像帧或视频；

b)将图像帧或视频存储在存储器或存储部件中；

c)提取图像的至少一部分；以及

d)将提取的图像部分数字化以生成数字值序列。

16.根据权利要求15所述的方法，其中被监视的监控设备包括其上具有多个可读元件

的面板，其中所述多个可读元件包括至少一个第一可读元件和至少一个第二可读元件；其

中提取图像的至少一部分包括从图像中提取包含第一可读元件的图像的图像的至少第一

部分以及从图像中提取包含第二可读元件的图像的图像的至少第二部分；其中对每个提取

的图像进行数字化提取的图像部分以生成数字值序列，以生成第一可读元件的数字值序

列，以及第二可读元件的第二数字值序列。

17.根据权利要求15所述的方法，其中第一子系统监管计算机或控制电路包括第一监

管计算机或控制电路，并且其中第二子系统监控计算机或控制电路包括第二监管计算机或

控制电路。

18.根据权利要求1所述的方法，其中第一子系统包括远离所述第二子系统的远程子系

统。
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19.根据权利要求1所述的方法，其中图像处理包括处理作为模拟部件的设备的图像并

在其上显示模拟值，并且其中数字化包括生成模拟值的数字值。

20.根据权利要求1所述的方法，其中相机包括支持红外线的相机。

21.根据权利要求20所述的方法，包括红外照明装置。

22.根据权利要求1所述的方法，其中所述通信部件包括通信链路，并且其中通过通信

链路完成利用相机获取的图像到子系统的传送。

23.根据权利要求22所述的方法，其中所述通信部件无线地链接，并且其中通过无线链

接的通信部件完成利用相机获取的图像到子系统的传送。

24.根据权利要求22所述的方法，其中通信链路包括地面无线部分，并且其中通过地面

无线部分完成利用相机获取的图像到子系统的传送。

25.根据权利要求22所述的方法，其中通信链路是无线链路，并且其中通过无线链路完

成利用相机获取的图像到子系统的传送。

26.根据权利要求22所述的方法，其中通信链路包括卫星无线部分，并且其中通过卫星

无线部分完成利用相机获取的图像到子系统的传送。

27.根据权利要求1所述的方法，包括用设置在第一子系统和第二子系统的至少一个中

的变化检测装置来检测变化，其中检测变化包括当图像捕获图像帧或图像帧的指定部分内

的计量表、仪表、灯或其它人类可读的机器监视器以外的东西时，检测捕获的图像的变化。

28.根据权利要求1所述的方法，其中被监视的监控设备包括面板，并且所述方法包括

处理从相机接收的图像，并且确定图像是面板的图像还是部分面板的图像，或者是面板的

图像或部分面板的图像以外的图像。

29.根据权利要求1所述的方法，其中远程使用相机和变化检测系统来监控电动机或发

动机的振动。

30.根据权利要求29所述的方法，其中相机和变化检测系统用于监控电动机或发动机

的负载或扭矩。

31.根据权利要求1所述的方法，包括声音检测装置，所述声音检测装置包括用于检测

可听事件的传感器。

32.根据权利要求31所述的方法，其中第一子系统包括远程子系统，所述远程子系统远

离第二子系统并包括相机和通信部件，其中第二子系统包括具有监管计算机或控制电路的

子系统，并且其中可听事件的检测包括确定是否在远程子系统附近启动了蜂鸣器、警报或

声音警告。

33.根据权利要求1所述的方法，其中所述监控设备是电动机，并且其中相机捕获电动

机的图像并处理图像，以确定电动机运作的状态。

34.根据权利要求33所述的方法，其中电动机运作的状态是电动机的振动。

35.根据权利要求34所述的方法，其中所捕获的每个图像包括具有帧区域的帧，其中捕

获电动机的图像包括在所述帧区域中捕获电动机图像，其中所述电动机在运作时，在帧区

域内的不同位置捕获到；其中评估所述电动机在帧区域内的不同捕获位置，并根据所述电

动机在帧区域内的不同捕获位置来确定电动机运作的状态。

36.根据权利要求35所述的方法，其中所述帧区域包括限定帧内的位置的坐标，其中所

述电动机图像由坐标表示，其中所述电动机图像坐标确定电动机的振动状态。
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37.根据权利要求36所述的方法，其中可接受的振动状态由一组坐标表示的图像帧的

振动区域限定。

38.根据权利要求37所述的方法，其中当由相机图像确定的电动机振动未在可接受的

振动状态下运行时，系统产生警报。

39.根据权利要求1所述的方法，其中所述通信部件包括通信链路，并且其中第一子系

统从通信链路接收命令和控制指令。

40.根据权利要求7所述的方法，其中所述面板包括可读元件，并且其中所述方法应用

子掩模以生成可读元件的子图像。

41.根据权利要求1所述的方法，包括准备和提供包含有待数字化的多个设备的初始设

置参数的设备库，并且从设备库中选择一个设备并基于所选设备的设置应用来自设备库的

指导相机和图像处理操作的设置。
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用于监视监控设备的模拟或物理状态的变化的方法

[0001] 本申请是申请号为201780044671.X，申请日为2017年5月31日，发明名称为“用于

机器遥测的传输和数字化系统”的分案申请。

技术领域

[0002] 本发明涉及用于机器状态的数字化成像领域，更具体地，涉及用于基于对发生变

化时发生的装置的模拟或其他物理状态情况的成像来监视变化状态。

背景技术

[0003] 随着全球通信链路的普遍存在，世界上许多地方及其机器可以在全球范围内快速

轻松地连接到其他机器和数字控制系统。现在可以创建数字控制回路并使用全球网络使机

器能够将重要信息直接传送到其他机器（所谓的M2M应用），从而实现自动决策而无需人工

干预。然而，与可能是语音或图像形式的人与人通信不同，M2M应用通常需要数字数据的传

输。当今许多M2M应用的一个常见部分是简单地将来自机器的模拟遥测和信号转换成数字

形式，适合于通过互联网传输。示例（但不限于）包括将在诸如车辆、船或飞机的移动机器上

驱动模拟型仪表的电信号或将驱动仪表远程定位的机器（如开关场中的石油钻井平台或开

关装置）的电信号，转换成所述信号的数字表示，并且通过有线或无线互联网将所得到的电

信号的数字表示发送到另一个位置，以便由另一个机器或人进行进一步的动作或监视。然

而，许多机器最初设计有仪表和指示灯，仅供人类观看，并且使这种机器能够传输其指示灯

或仪表的数字版本需要对机器进行大量修改并中断这些机器中的电信号系统。执行模数转

换或甚至将已经数字信息指标复制成可通过互联网传输的形式所需的努力降低了可能受

益的系统应用中M2M通信功能的采用率。此外，一些机器在转换它们以便能够从其控制系统

或仪表发送数字信息时，存在调控或安全或保修困难。例如，开关装置或电动机控制装置中

的高压必须与通常通过互联网数字化和传送数据的低压电路完全隔离；飞机上的仪表和布

线不得在不影响飞机适航证的情况下进行篡改或更换；在不违反车辆保修的情况下，不能

轻易地添加新的电路来数字化模拟仪表，或者挖掘已经以数字形式存在于车辆上的信号。

[0004] 所需要的是一种用于数字化仪表、灯和其他人类可读机器仪表以及功能和状态的

系统，而不会干扰机器的运作或要求重新加工或干扰现有机器布线、信号、电气或机械元件

或操作模式，或向机器添加新的数字化设备。

发明内容

[0005] 本发明提供了一种用于数字化设备的系统，设备例如是仪表、灯和其他人类可读

的机器仪表以及功能和状态。系统运行时无需重新配置被监控设备的运作或电子部件。消

除了对机器运作产生不利影响的可能性，并且不需要重新加工任何机器部件或干扰现有的

机器布线、信号、电气或机械元件或运作模式。此外，系统可以使用由系统配置的设备来实

现，其不需要向机器添加新的数字化设备。

[0006] 本发明可以提供这些和其他优点。
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附图说明

[0007] 图1是本发明的优选实施例，以立体图示出了相机和面板，并示出了根据第一示例

性实施例的系统的优选实施方式的图。

[0008] 图2是图1的面板的正视图，其中放大的提取图像部分示出了面板的特定仪表，以

及根据系统的示例性实施方式的过程描绘。

[0009] 图3是示出根据系统的示例性实施方式的数字面板仪表和过程描绘的正视图。

[0010] 图4A是用于说明电动机的图像捕获的示例性帧的描绘。

[0011] 图4B是图4A中的示例性帧的描绘，其示出了图像捕获区域的示例性方差区域。

[0012] 图5是表示示例性描绘的曲线图，示出了在一段时间内捕获图像的操作装置的图

像变化。

具体实施方式

[0013] 在图1中描绘了称为图像‑M2M系统的本发明的优选实施例。在优选实施例中，正在

监视具有仪表、指示器和开关的面板101，并且本发明将任何或所有指示器数字化。注意，除

了环境或有目的的照明之外，从面板反射的光101A（不脱离一般性可以是红外光或其他不

可见波长）是面板和本发明之间的唯一关系，并且无论如何，本发明与被监控的机器之间没

有物理或电气连接。相机102物理地放置在被监视的机器附近，使得其视场覆盖一个或多个

仪表或灯或要监视的控制面板。根据一些替代实施例，相机可以包括具有红外功能的相机

（并且根据一些实施例，相机能够对可见光和红外照明进行成像）。可以提供红外照明装置

（例如，单独地，作为相机的一部分，或与其相关联）以照亮面板，使得暗室或夜间的面板可

以被相机捕获。选择相机102的分辨率足以在像素的基础上给出足够的粒度，以提供每个仪

表或指示器的最终数字化所需的必要分辨率。相机102拍摄面板的照片。基于帧定时器104，

图像帧的速率可以是间歇的，该帧定时器104通过本地控制系统手动或远程编程，该本地控

制系统可以包含用于执行软件或固件程序的通用或专用处理器，或者以硬件、软件或两者

的组合实现的处理功能，其只有在面板本身发生变化时才捕获面板的帧，103，或者相机可

能会产生连续的视频，105。可选地，对帧或视频进行压缩、格式化和加密，106，然后使其可

用于由监管计算机或控制电路106A按需主动发送或取得。应当理解，所有功能102、103、

104、105、106和106A可以在单个处理器中以硬件、软件或固件的单个实现方式组合，并且可

以可选地完全包含在相机102中，并且所有功能可以由监管计算机或控制电路106A可选地

控制。这些元件包括所谓的远程系统100。

[0014] 然后通过网络连接107传送图像，网络连接107可以是互联网或私人通信链路，并

且其中一个或多个段可以通过地面无线链路或卫星无线链路电连接、光学链接或无线链

接。该网络连接107还可以用于向监管计算机或控制电路106A提供命令和控制指令。由远程

系统100提供的图像到达单独的监管和控制电路108A，以及随后的解压缩、格式化和解密功

能108。然后可以将得到的图像永久地或临时地存储在存储器或其他电子存储设备中109。

随后，采用提取和数字化算法110、111，如下面进一步描述的，将每个图像转换成与面板图

像中的任何或所有指示器、仪表、计量表或开关相关联的数字值序列。提取算法110和数字

化算法111可以是预编程的，或者可以在请求的基础上选择性地在面板的各个部件上操作，

并且可以包括光学字符识别（OCR）子算法。然后可以可选地将结果存储在存储器设备112
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中，然后可以由私人通信系统（例如SCADA网络113）或基于标准的网络（例如互联网114）访

问该存储器设备112。通过本领域技术人员熟知的许多方法，存储器设备112中可用的数据

可以作为可单独寻址的或作为子可寻址的数据元素呈现给互联网。如所指出的，所有功能

108a、108、109、110、111和112可以包含在单个硬件和软件子系统120中，或者仅包含在较大

服务器群（未示出）上运行的软件内。

[0015] 以上述方式，一个或多个指示器、读数器、仪表等可以变成数字号码，每个都可以

在互联网上的地址或子地址处寻址，而不与面板101中的所述指示器的运作直接连接或干

扰。

[0016] 变化检测功能103可以编程为当任何外部对象中断一个或多个面板或仪表的视图

时，提供帧或视频的捕获，例如操作人员调整控制或采取其他动作。以这种方式，本发明提

供了附加的安全性和信息，这些安全性和信息不一定存在于简单的数字遥测流中，该数字

遥测流是通过面板本身内的信号的数字化形成的。而且，远程系统100可以编程为识别某些

警报情况，例如特定指示灯或热温度，并且本身促使与本地系统的通信。

[0017] 现在将参考图2和3描述读出提取和数字化算法。对于图2中的模拟型仪表，在第一

个图像捕获实例出现的本地系统上，有很多指示器、仪表或计量表可能不需要数字化，使用

简单的主掩模或众所周知的其他简单子图像提取算法，将要从较大图像201数字化的每个

仪表提取到子图像202中，并且可在许多常见的现成图像处理包（例如Matlab）中使用。可以

自动或一次手动创建图像掩模201A，以辅助子图像创建步骤。一旦创建了特定仪表或指示

器的子图像，根据仪表的类型，可以采用各种直接的图像处理和提取方法，来确定仪表读

数。例如，对于203中的仪表，可以采用霍夫变换来自动确定指示器与水平线的角度，以及在

表格中与所示的仪表值相关联的角度。对于广义方法，通过图像的像素化可以识别的每个

可能指示处的仪表参考图像可以在本地处理系统中先行存储，其中每个图像与由仪表指示

的数字值相关联，并且与子图像203相关联以确定哪个参考图像与所接收的子图像最接近

的匹配。在不脱离本发明的情况下，可以在步骤203中采用图像处理领域中实践的那些通常

公知的许多其他图像处理方法。在步骤203结束时，仪表或指示器值204作为数字值存储在

本地系统中，在这种情况下为负5。

[0018] 参考图3，在子图像创建之后，现有的数字面板仪表301可以通过简单的光学字符

识别程序302从子图像容易地转换成数字值303，这些程序302通常可以在现成的软件中获

得。

[0019] 图像‑M2M发明系统还可以向图像处理添加附加功能，例如透视去扭曲，在不脱离

本发明的情况下，相机没有正面安装在仪表或指示器上，或者在大面板成像的情况下。可以

维护普通仪表的库，以便于手动和/或自动初始设置。

[0020] 所呈现的图像‑M2M发明具有能够适应各种计量表、仪表和指示器的优点，包括许

多可能不容易通过传统的嵌入式遥测测量和模数电气或机械技术进行数字化的那些。另

外，通过使用相机和图像系统，可以一次捕获并数字化许多仪表或指示器。此外，图像‑M2M

系统可以提供通常不能从传统遥测中获得的附加信息，例如当雇员操作拨号盘、检查机器

或类似的环境或偶然事件时，否则这些事件将未记录。另外，相机可以聚焦在电动机或发动

机或一组皮带轮或皮带上，并且可以进行逐帧比较，以确定电动机或发动机中的振动量或

扭矩运动量，即使使用复杂的遥测技术，也能提供否则将很难远程确定的信息。
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[0021] 根据一个示例性实施例，该系统配置有一个或多个相机，其聚焦于电动机或发动

机的一个或多个方面，包括连接或相关的部件，例如驱动或驱动机构。例如，相机定位成使

其焦点指向发动机或电动机，或操作部分或部件。相机对视场进行成像，并提供由图像区域

A组成的图像帧。图4A和4B示出了图像区域A，示出了图像帧的示例性描绘。在图4A中所示的

图像区域A中，存在电动机310的描绘，其是电动机的捕获图像。电动机图像占据图像区域A

的一部分。电动机图像区域优选地表示图像坐标，其可包括像素。在图4A中用实线描绘了电

动机310，电动机310显示为静止状态，由电动机图像区域Ams表示。虚线描绘表示处于运作

状态的电动机310，其中电动机310在运作期间振动。在帧区域A内捕获的运作电动机310的

图像位于帧区域A内的不同位置，并且由电动机位置Am1、Am2、Am3表示（为了说明目的示出

了三个不同的位置）。虽然振动电动机位置在图中以二维坐标图示出，但根据替代实施例，

除了二维平面之外或作为二维平面的替代，系统可以配置为考虑向前（进入页面的平面）或

向后（移离页面的平面）的移动。

[0022] 电动机图像区域或操作电动机Ao可以设置为图像区域坐标，其中电动机310在运

作时成像，并且更优选地，当在可接受的范围内运作时。在该示例中，范围表示可接受的振

动水平。电动机振动通过图像区域A内的电动机定位成像。电动机图像区域可以表示多个单

独的电动机图像Am1、Am2、Am3、......  AmN，其中每个单独的图像对应于图像帧捕获的一组

图像坐标或像素（在不同的时间），在该示例中，其可以由图像区域A表示。每个图像的图像

坐标可以用于确定运作参数，在该示例中，运作参数是振动水平和可接受的振动水平。参考

图4B，在该示例中，运作电动机图像位置的图像区域或边界由Ao表示。运作电动机的图像区

域Ao可以由相机帧内所表示的电动机位置产生，该电动机位置由于在可接受的运作条件下

振动运动或操作电动机的干扰而与可接受的位置相对应。电动机310可以在非运作状态下

成像，以提供静态图像Ams（参见图4A），其表示帧或区域A内的电动机静态位置水平。振动方

差可以由给定时间的图像区域A内的电动机310的位置确定，或者在给定的时间间隔或一系

列帧上确定。例如，在超过可接受的电动机振动Ao的边界的情况下，可以检测并记录运作事

件。系统可以配置有包含检测运作事件的指令的软件，并且当检测到运作事件时（例如阳性

检测结果）生成响应。例如，一些响应可以包括将事件记录到日志，发出警报，通知特定个人

或机器（计算机），由此关闭设备（在该示例中为电动机）或这些的组合。

[0023] 根据一些实施方式，该系统配置为处理电动机图像AmT（其中，例如，电动机图像Am

表示在特定时间T的图像），并比较图像区域上的电动机图像位置的像素或坐标，以确定是

否已经破坏了电动机图像参数。可以通过确定处理后的图像显示在指定的电动机图像边界

区域之外的帧内的位置处检测到的电动机（例如，其一部分）来确认破坏，在该示例中，其是

电动机图像边界区域Ao。例如，在Ao定义一组坐标，其中电动机成像对于电动机位置或地点

是可接受的，并且电动机图像破坏坐标边界，可以记录阳性检测结果。根据一些实施例，可

以比较电动机图像的像素位置和值（例如，绝对值或参考值），以确定是否已经发生了对可

接受的运作状态的破坏。

[0024] 或者，可以参考与静态图像位置Ams的偏差来确定电动机振动。例如，在电动机运

作期间电动机的单独图像Am1、Am2、Am3、......  AmN可以提供与静态图像坐标Ams不同的图

像坐标（尽管有可能一些图像Am1、...  AmN可能与电动机运行时的状态图像Ams相对应）。可

以为运作电动机的图像区域确定方差水平，并且相机可以如本文所示和描述的那样操作，
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具有连续成像或帧速率成像，其确定电动机的图像。参考图5，示出了静态条件图像（Ams）随

时间T的电动机图像变化或变化（change  or  variation）Δ Am的曲线图。该图描绘了可接受

的方差范围区域，以及可接受范围区域之外的变体范围区域。可以基于在正常操作或被认

为可接受的操作期间电动机的接受的运动或振动，来指定和预定范围或变化参数。可以提

供方差，以禁止何时电动机振动超过可接受的或阈值水平，其由图像帧内的电动机成像位

置表示，并且电动机成像位置可以由像素或坐标表示。

[0025] 根据一些替代实施例，系统可以配置为对诸如电动机的部件的特定部分成像。例

如，可以对滑轮或其一部分（例如顶部）进行成像，并且当检测到其成像的径向部分已经破

坏了弧度范围（例如，如由帧坐标所定义的）时，该弧度范围先前确定为可接受的操作范围，

可以发起阳性检测结果。另外，可以生成警报或其他操作。

[0026] 该系统可以配置为生成对阳性检测的响应（其中检测到电动机振动并且确定其在

可接受的参数之外运作），这可以来自存储结果以供稍后用于维护，或者中继关闭电动机的

指令，或任何其他响应，其可以是向操作员或技术人员发送警报（并允许电动机继续）。另

外，可以处理和存储振动水平图像数据，存储为图像或处理信息。可以提供振动水平，以重

建成像的电动机运动。另外，可以对振动图像数据（例如，帧内的电动机的位置）或从图像确

定的处理后的振动数据进行时间戳，以提供操作时间的指示。这可用于确定是否存在特定

负载、一天中的时间或产生相关电动机操作的操作。

[0027] 尽管结合电动机提供了示例，但是可以使用其他运作部件并对其进行成像，并且

处理图像信息，以确定部件运作是否在可接受的操作参数或情况内。另外，可以提供多个相

机以对相应的多个部件进行成像，并且可以由系统确定和检测多个部件的图像。

[0028] 此外，相机系统可以增加音频信息或音频轨道，其可以记录蜂鸣器、警报或其他声

音信号的声音，否则图像系统是不可观察的。此外，可以记录电动机或发动机的声音，以便

如果它们开始发出异常声音，则可以采取局部动作来进行否则未观察到的远程现象。

[0029] 利用本发明可以实现这些和其他优点。虽然已经参考具体实施例描述了本发明，

但是该描述是说明性的，而不应解释为限制本发明的范围。尽管在图4A的图像帧A上示出了

多个运动图像，但是图像可以表示在单独的帧上捕获的图像并且分别表示捕获的图像帧。

在不脱离本文所述和由所附权利要求限定的本发明的精神和范围的情况下，本领域技术人

员可以想到各种修改和变化。
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图2

说　明　书　附　图 2/5 页

12

CN 115297228 B

12



图3
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图4A

图4B
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图5
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