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Inventia se referd la domeniul stereofotogrammetriei,
in special, la determinarea coordonatelor punctelor
obiectului dupd stereograma imaginilor §i se poate
utiliza n sistemele de vedere tehnica.

Esenta inventiei constd in fotografierea stereoscopici
a obiectului (1) cu sisteme optice (2 si 3) amplasate pe
bazd (4). Se modeleazd suprafata sfericd prin orientarea
axelor optice (9 si 10) ale sistemelor optice (2 si 3)
astfel ca ele sd se intersecteze in punctul 0, aflat pe
perpendiculara ce trece prin mijlocul bazei (4) si acest
punct reprezintd centrul suprafetei modelate. Pe
suprafata obiectului (1) se selecteazd punctul A, aflat pe
suprafata sferica frontald si pe perpendiculara ce trece
prin mijlocul bazei (4) si acest punct se proiecteazd in
centrele fotoreceptorilor (7 si 8). Fiecare fotoreceptor (7
si 8) se executd matriceal in formd de segment de sferd
si se divizeaza in rigle fotoreceptoare cu fotoelemente.
Imaginea se disipd prin deplasarea fotoreceptorilor (7 si
8) de-a lungul axelor optice (9 si 10). Pe fotoreceptori (7
si 8) se selecteazd doud rigle fotoreceptoare, pe care se
proiecteazd punctul B al obiectului (1). Se afld diferenta
mdrimilor intensitatii radiatiei obiectului (1) in doua
fotoelemente vecine ale riglei fotoreceptoare, apoi se
determind diferenta méarimilor obtinute pentru doud
perechi de fotoelemente vecine in fiecare rigld
fotoreceptoare. Pe fiecare rigla fotoreceptoare se

2
determind punctul, in care aceastd mirime isi modificd
semnul §i care va corespunde proiectiei punctului B pe
fiecare fotoreceptor. Dupd diferenta coordonatelor
proiectiei punctului B pe doud rigle fotoreceptoare se
determind indepdartarea punctului obiectului de la supra-
fata sfericd frontald modelata.
Revendicari: 1

Figuri: 4
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Descriere: 3

Inventia se referd la domeniul stereofotogrammetriei, in special, la determinarea coordonatelor
punctelor obiectului dupd stereograma imaginilor si se poate utiliza in sistemele de vedere tehnica.

Este cunoscutd o metodd de determinare a coordonatelor suprafetei obiectului, care include
fotogratierea stercoscopicd a obiectului cu sisteme optice identice, proiectarea obiectului pe
fotoreceptorul fiecarui sistem, divizarea fiecdrui fotoreceptor intr-un numir egal de sectoare
fotoreceptoare identice cu fotoelemente, selectarea din fiecare fotoreceptor a sectoarelor
corespunzitoare, care au coordonate egale de la centrul fiecarui fotoreceptor, determinarea
schimbdrii intensitdtii radiatiei obiectului in punctele, care apartin sectoarelor respective ale
fotoreceptorilor, determinarea coordonatelor punctelor obiectului pe fotoreceptori si a coordonatelor
spatiale ale punctelor obiectului [1].

Dezavantajul metodei cunoscute constd in necesitatea efectudrii unor calcule anevoioase ale
coordonatelor punctelor obiectului si posibilitatea erorilor la identificarea punctelor invecinate ale
obiectului pentru care se determind coordonatele.

Identificarea punctelor obiectului se realizeazd in procesul prelucrdrii la computer a semnalului
receptionat al luminozititii punctelor pe fotoreceptor. Punctele de lecturd a semnalului luminozitétii
se deplaseazd pe fotoreceptori de-a lungul unui rdnd sincron cu o diferentd, care corespunde
constantei diferentei paralaxelor. insi, la prelevarea datelor de pe suprafata reali a obiectului
(curbilinie), metoda mentionata de lecturd si prelucrare a informatiei receptionate va admite erori in
determinarea coordonatelor obiectului, deoarece doud puncte invecinate ce se identifica pe imaginile
obiectului in diferiti fotoreceptori pot apartine complet altor puncte pe obiectul real.

Problema pe care o rezolvd prezenta inventie constd in majorarea preciziei de determinare a
coordonatelor suprafetei obiectului in baza identificérii sigure a punctelor respective ale obiectului
pe stereograma imaginilor lui pe fotoreceptori si reducerea duratei de prelucrare a imaginilor
datoritd prelucririi primare a semnalului la nivel analogic.

Metoda, conform inventiei, inldturd dezavantajele mentionate mai sus prin aceea cd include
fotografierea stercoscopicd a obiectului cu sisteme optice identice, proiectarea obiectului pe
fotoreceptorul fiecarui sistem, divizarea fiecdrui fotoreceptor intr-un numér egal de sectoare
fotoreceptoare identice cu fotoelemente, selectarea din fiecare fotoreceptor a sectoarelor
corespunzitoare, care au coordonate egale de la centrul fiecarui fotoreceptor, determinarea
schimbarii intensititii radiatiei obiectului in punctele, care apartin sectoarelor respective ale
fotoreceptorilor, determinarea coordonatelor punctelor obiectului pe fotoreceptori si a coordonatelor
spatiale ale punctelor obiectului. Noutatea constd in aceea ca se utilizeazi fotoreceptori matriceali in
formd de segment al unei sfere cu centrul aflat pe axa optica a fiecarui sistem optic, se divizeazi
fotoreceptorii in rigle fotoreceptoare, intinse de-a lungul bazei fotografierii stereoscopice cu
fotoelemente, pe suprafata obiectului se selecteazd punctul, care este situat pe perpendiculara ce
trece prin mijlocul bazei fotografierii stereoscopice, se modeleaza suprafata sferica frontald, care
trece prin punctul selectat al obiectului, prin orientarea axelor optice ale sistemelor astfel incat ele
sd se intersecteze in punctul aflat pe perpendiculara ce trece prin mijlocul bazei si punctul lor de
intersectie sa reprezinte centrul suprafetei modelate, se proiecteazd punctul selectat al obiectului in
centrele fotoreceptorilor prin rotirea lor in jurul centrelor care formeaza sferele lor, se disipa
imaginea obiectului pe fotoreceptori prin deplasarea lor identicd de-a lungul axelor optice ale
sistemelor optice cu o mirime ce nu depdseste lungimea riglei fotoreceptoare sau modificand
distanta focald a obiectivelor cu o mirime echivalentd acestei deplasiri, se efectueazi determinarea
modificdrii intensitdtii radiatiei obiectului prin determinarea diferentei marimilor intensitatii
radiatiei in doud fotoelemente vecine ale riglei fotoreceptoare, se determind diferenta mérimilor
obtinute pentru doud perechi vecine de fotoelemente ale riglei fotoreceptoare si dupd punctul de
intersectie de cétre semnal a nivelului nul se determind coordonatele punctului obiectului pe
fotoreceptor, comparand coordonatele obtinute ale punctului obiectului pe doud rigle fotoreceptoare
corespunzitoare, se determind indepértarea punctului obiectului de la suprafata modelata.

Utilizarea fotoreceptorilor matriceali in forma de segment de sferd cu centrul aflat pe axa opticd
a fiecdrui sistem si divizarea fotoreceptorului in rigle fotoreceptoare, intinse de-a lungul bazei
fotografierii stereoscopice, cu fotoelemente permite apropierea procesului de vedere si studierea
obiectului de perceptie a spatiului tridimensional §i limitarea ariei sectoarelor respective ale
fotoreceptorilor, ceea ce oferd posibilitatea unei identificari mai exacte a punctelor obiectului real,
proiectate pe fotoreceptori.

Modelarea suprafetei sferice frontale prin orientarea corespunzitoare a sistemelor optice permite
obtinerea unei suprafete, toate punctele cireia vor avea coordonate identice pe fotoreceptorii
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ambelor sisteme si care va servi drept suprafatd pentru calcularea indepartarii punctului obiectului
de la suprafata data.

Proiectarea punctului selectat al obiectului, aflat pe perpendiculard pe mijlocul bazei
fotografierii stereoscopice, in centrele fotoreceptorilor prin rotirea lor in jurul centrelor ce formeazi
sferele lor permite obtinerea monoproportionalitdtii imaginilor obiectului pe fotoreceptori, ceea ce
mireste precizia misuririi coordonatelor obiectului. In plus, imaginea oricirui punct al obiectului,
aflat pe suprafata modelatd, va avea coordonate identice pe ambii fotoreceptori, ceea ce, de
asemenea, faciliteazi identificarea punctelor obiectului pe imagini.

Disiparea imaginii obiectului pe fotoreceptori prin deplasarea lor identicd
de-a lungul axelor optice ale sistemelor cu o mirime ce nu depiseste lungimea riglei fotoreceptoare
sau prin modificarea distantei focale a obiectivelor permite de a atenua tempul de modificare a
intensitdtii radiatiei, de a reduce numadrul de puncte identificate ale obiectului, care se proiecteazi
pe oarecare din riglele fotoreceptoare ale fotoreceptorului, pand la un punct, astfel sporind
fiabilitatea identificarii punctelor obiectului pe imagine si precizia de determinare a coordonatelor.

Ordinea propusd de determinare a modificarii intensitdtii radiatiei obiectului permite obtinerea
pe rigla fotoreceptoare a unui singur punt al punctului real observat al obiectului si, cu un grad inalt
de precizie, determinarea coordonatelor lui si reduce timpul cheltuit pentru determinarea
coordonatelor. Compararea coordonatelor obtinute ale punctelor obiectului pe doua rigle
fotoreceptoare corespunzatoare permite determinarea indepartirii punctului obiectului de la
suprafata modelata.

Rezultatul constd in cresterea preciziei de determinare a coordonatelor obiectului datoritd
fiabilitatii identificarii punctelor obiectului pe stereoperechea imaginilor lor pe fotoreceptorii
sistemului stereoscopic.

Inventia se explicd prin desenele din fig. 1-4, care reprezinta:

- fig. 1, schema orientarii sistemelor optice cu fotoreceptori concavi;

- fig. 2, schema orientarii sistemelor optice cu fotoreceptori convecsi;

- fig. 3, vederea frontald a fotoreceptorilor (stilizatd);

- fig. 4, vederea frontald a riglei fotoreceptoare cu punctul proiectat al obiectului B (stilizatd).

Metoda se realizeaza in modul urmator. Se efectueazi fotogratierea stereoscopicd a obiectului 1
cu doud sisteme optice identice 2, 3, amplasate pe baza 4. Prin obiectivele 5, 6 ale sistemelor
imaginea obiectului 1 se proiecteaza pe fotoreceptorii 7, 8. Pe suprafata obiectului 1 se selecteaza
punctul A, care trebuie sa se afle pe perpendiculara pe mijlocul bazei 4 si, de exemplu, cu un
telemetru cu laser se determind distanta pand la el. Se modeleaza suprafata sfericd, care trece prin
punctul A, prin orientarea axelor optice 9, 10 astfel ca ele si se intersecteze in punctul O, aflat pe
perpendiculara pe mijlocul bazei 4 a fotografierii stereoscopice si acest punct reprezintd centrul
suprafetei modelate. Fotareceptorii 7, 8 se rotesc in jurul centrelor O1, Oy, ce formeaza sferele lor,
astfel ca proiectiile a;, a; ale punctului A sd nimereascd in centrele fotoreceptorilor. Se disipa
imaginea obiectului prin deplasarea identicd a fotoreceptorilor 7, 8 de-a lungul axelor optice 9, 10
cu o marime ce nu depéseste lungimea riglei fotoreceptoare sau prin defocalizarea obiectivelor cu o
mérime echivalentd. Sistemul stereoscopic este pregatit pentru lucru.

Regiunea stereoscopicd de lucru, in care coordonatele ce se determind ale punctelor obiectului
se vor afla exact, se situeazi in zona S, limitatd de intersectia zonelor de vizibilitate ale sistemelor
optice si suprafetele sferice cu centrele, care coincid cu centrul O al suprafetei modelate (in fig. 1 -
zona hasuratd). Diferenta razelor, care limiteazd regiunea stereoscopicd de lucru a suprafetelor
sferice, este echivalentd cu lungimea riglei fotoreceptoare. Oricare punct al obiectului aflat in zona S
se va proiecta numai pe riglele fotoreceptoare respective, ceea ce permite o identificare fiabild a
acestor puncte si determinarea coordonatelor lor. In cazul in care punctul obiectului este amplasat in
afara zonei S, imaginea acestui punct se va proiecta pe variate rigle fotoreceptoare, ceea ce nu ofera
posibilitatea de a identifica punctele pe doud imagini.

Coordonatele oricarui punct al obiectului B, aflat in zona S, se determind in modul urmétor. Se
selecteaza pe fotoreceptorii 7, 8 doud rigle fotoreceptoare respective, pe care se proiecteaza punctul
B al obiectului. Se afld diferenta marimilor intensitatii radiatiei obiectului in doud fotoelemente
vecine 11 in fiecare rigld fotoreceptoare. Apoi se afla diferenta marimilor obtinute a doud perechi
vecine de fotoelemente in fiecare rigld fotoreceptoare. Se determind pe fiecare rigld fotoreceptoare
punctul, in care aceastd marime isi schimbd semnul. Acest punct va corespunde pozitiei proiectiilor
b si by ale punctului B al obiectului pe fotoreceptorii respectivi.

Diferenta coordonatelor b; si by ale punctelor proiectiei va fi proportionald marimii indepartarii
punctului B in raport cu suprafata sfericd modelata.
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Dupi coordonatele unghiulare ale proiectiei punctului pe fotoreceptori se determind coordona-
tele reale ale punctului obiectului, reiesind din distanta masuratd pana la punctul A al obiectului si
stereometria sistemelor optice. Deplasdnd succesiv regiunea stereoscopicd de lucru pe suprafata
obiectului prin orientarea corespunzitoare a sistemelor optice, cum s-a mentionat anterior, se
determind coordonatele punctelor suprafetei vizibile a obiectului.

Realizarea metodei in sisteme cu fotoreceptori convecsi este oportund la o amplasare apropiatd a
obiectului de masurare.

Utilizarea metodei, conform prezentei inventii, va permite cresterea considerabild a preciziei de
determinare a coordonatelor obiectelor, simplificarea calculelor, deocarece se foloseste prelucrarea
primard a semnalelor de pe fotoreceptori la nivel analog si, astfel, reducerea timpului necesar pentru
determinarea coordonatelor obiectului. Metoda poate fi utilizatd la crearea aparatelor optoelectro-
nice de vedere tehnica.

(57) Revendicare:

Metodd de determinare stereometrici a coordonatelor punctelor suprafetei obiectului, care
include fotografierea stereoscopicd a obiectului cu sisteme optice identice, proiectarea obiectului pe
fotoreceptorul fiecdrui sistem, divizarea fiecarui fotoreceptor intr-un numir egal de sectoare foto-
receptoare identice cu fotoelemente, selectarea din fiecare fotoreceptor a sectoarelor corespunza-
toare, care au coordonate egale de la centrul fiecdrui fotoreceptor, determinarea schimbarii intensi-
tatii radiatiei obiectului in punctele, care apartin sectoarelor respective ale fotoreceptorilor, determi-
narea coordonatelor punctelor obiectului pe fotoreceptori si a coordonatelor spatiale ale punctelor
obiectului, caracterizata prin aceea ci se utilizeaza fotoreceptori matriceali in forma de segment al
unei sfere cu centrul aflat pe axa opticd a fiecdrui sistem optic, se divizeaza fotoreceptorii in rigle
fotoreceptoare, intinse de-a lungul bazei fotografierii stereoscopice cu fotoelemente, pe suprafata
obiectului se selecteazd punctul, care este situat pe perpendiculara ce trece prin mijlocul bazei
fotografierii stereoscopice, se modeleazi suprafata sferica frontald, care trece prin punctul selectat al
obiectului, prin orientarea axelor optice ale sistemelor astfel incat ele si se intersecteze in punctul
aflat pe perpendiculara ce trece prin mijlocul bazei si punctul lor de intersectie sd reprezinte centrul
suprafetei modelate, se proiecteazd punctul selectat al obiectului in centrele fotoreceptorilor prin
rotirea lor In jurul centrelor care formeaza sferele lor, se disipa imaginea obiectului pe fotoreceptori
prin deplasarea lor identicd de-a lungul axelor optice ale sistemelor optice cu o mérime ce nu
depiseste lungimea riglei fotoreceptoare sau modificAnd distanta focald a obiectivelor cu o mirime
echivalentd acestei deplasiri, se efectueazd determinarea modificarii intensitatii radiatiei obiectului
prin determinarea diferentei marimilor intensitatii radiatiei in doud fotoelemente vecine ale riglei
fotoreceptoare, se determind diferenta marimilor obtinute pentru doud perechi vecine de
fotoelemente ale riglei fotoreceptoare si dupd punctul de intersectie de cdtre semnal a nivelului nul
se determind coordonatele punctului obiectului pe fotoreceptor, comparand coordonatele obtinute ale
punctului obiectului pe doud rigle fotoreceptoare corespunzitoare, se determind indepartarea
punctului obiectului de la suprafata modelata.
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