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摘　要：为了实现一般手眼系统与线结构光焊缝跟踪系统主要部件的复用，在一般手眼系统的基础上，加装激光器、滤光片、保
护装置等设备，将其用作焊缝跟踪系统中的线激光结构光焊缝跟踪传感器。通过实验对原手眼系统的标定结果进行实验修正，

使其可以替代线结构光焊缝跟踪传感器的标定。详细分析了安装激光器、滤光片、保护装置等对原手眼标定结果造成的影响，

使用数据逼近的方法提高线激光结构光焊缝跟踪传感器的手眼标定精度；实验时先对手眼系统进行标定，得到相机坐标系到工

具坐标系的原外参矩阵；再对使用原外参矩阵得到的焊点数据，与焊点的实际坐标的误差进行分析，修正手眼系统标定结果。

通过实验验证了本方法在手眼系统标定结果基础上，进行加装机构后的线结构光焊缝跟踪传感器的手眼标定的平均精度可达

０．５３ｍｍ，能够满足机器人焊接的需求。
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０　引　　言

工业机器人向着高效、智能、高可靠性的方向迅速发

展，应用越来越广泛。为了提高机器人对周围环境的感

知能力及智能化程度，机器视觉技术应运而生。经过数

十年的发展，机器视觉引导和定位技术已经成为工业机

器人获得环境信息的主要手段，提高了工业机器人在搬

运和焊接的灵活性。

工业焊接对自动化水平的要求在不断增加，焊接自
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动化、机器人化、柔性化、智能化的发展已经成为必然趋

势［１］。线激光结构光扫描测量，是一种基于激光三角

法［２］的三维检测技术，十分适宜应用在焊接机器人对于

焊缝的检测跟踪中。线激光结构光焊缝跟踪系统标定的

精度，决定了线激光结构光对于焊缝检测的精度。线激

光结构光系统的标定主要包含４个算法：相机内部参数
标定算法、光条中心提取算法、线结构光平面标定算法以

及相机外部参数标定算法。相机内部参数标定算法一般

使用张氏标定法，能够获得较好的效果［３］。北京航空航

天大学魏振忠等人［４］，针对线激光图像光条中心的提取

做了大量研究，提升了光条中心提取的精度，并研究了线

结构光传感器的标定方法；中科院自动化研究所 ＹａｎＺ
等人［５］完善了整个焊缝跟踪系统的设计，提出了基于激

光结构光的焊缝跟踪系统，阐述了该系统的工作原理，特

别是图像处理算法，并在钢管焊接实验中证明了该系统

的高效性以及对于多种噪声的鲁棒性；中科院自动化研

究所邹媛媛等人［６］还对结构光焊缝跟踪进行误差分析，

建立不同结构下视觉传感器的数学模型，提出优化的实

际方法。针对相机外部参数标定，较多研究者使用经典

的手眼标定方法，如 Ｔｓａｉ两步法［７］、Ｎａｖｙ手眼标定算
法［８］等。哈尔滨工业大学段子强等人［９］对线激光结构光

焊缝跟踪传感器进行了摄像机标定和光平面标定。在实

际工程设计中，用于焊缝跟踪的线激光结构光传感器，不

免需要考虑在焊接过程中对焊接弧光的滤除、由于焊接

时的高温对滤光片和相机进行保护等因素，在相机镜头

前端，加装滤光片、保护片是十分必要的。但当线激光结

构光焊缝跟踪传感器安装为一整体时，相机无法提供足

够清晰、明亮的标定图像信息，用于外参标定，只能看到

线激光的图像。而若在进行相机外参标定结束之后，再

加装滤光片、保护片的话，则有可能因为机械的挤压、碰

动，或由于加装了滤光片和保护片，改变了光线进入相机

镜头的光路等原因，影响不安装时进行的手眼标定参数。

因此，经典的相机外参标定方法，并不能直接应用于线激

光结构光焊缝跟踪传感器的标定。南昌大学ＬｉｕＳ．Ｙ．等
人［１０］使用ＬｅｖｅｎｂｅｒｇＭａｒｑｕａｒｄｔ算法，求解输入向量为图
片中的焊点坐标，输出向量为焊点的世界坐标的非线性

方程组，对基于线激光结构光传感器的焊缝跟踪系统进

行了手眼标定。

机械臂的制造成本较高，而适用于搬运和焊接的传

感器成本相对较低，很多时候手眼系统和焊缝跟踪系统，

其基于机械臂及相机的部分可以通用。本文从工程的角

度出发，设计了一套机构，可以实现原手眼系统经过简单

改造并通过实验修正标定参数，即可用作焊缝跟踪系统。

在焊缝跟踪系统中使用对原手眼系统的标定结果，对该

条件下的系统误差进行误差分析，通过实验数据计算修

正原标定结果，得到重新组装后的线激光结构光焊缝跟

踪系统的手眼标定结果。实验结果证明，使用该方法得

到的基于手眼系统标定的线激光结构光焊缝跟踪系统的

手眼标定结果，满足机器人焊接要求。

１　机构设计

图１（ａ）所示为未整体装配前的机构部件示意图，整
套机构包含连接部件、相机、保护外壳、一字激光器、滤光

片、保护片等。连接部件可以将相机的支架固定在机械

臂法兰盘上，使得无论机械臂法兰盘上架载吸盘、抓手或

焊枪，都不会影响视觉部件的安装。相机与机械臂法兰

盘轴线间角度可调，方便选用最合适的角度。连接部件

和相机组成了一般手眼系统。考虑到焊接的光谱范

围［１１］，一字激光器选取６５０ｎｍ波长的一字激光器，滤光
片选取可以通过６５０ｎｍ附近波长光线的窄带滤光片。

图１　机构示意图
Ｆｉｇ．１　Ｓｔｒｕｃｔｕｒａｌｓｃｈｅｍｅｏｆｍｅｃｈａｎｉｓｍ

将图１（ａ）中的部件组装起来，如图１（ｂ）所示，为装配
完成后的线激光结构光传感器示意图。考虑到相机视场

大小与工作距离的关系，令激光器的光平面与相机的成像

轴成１５°角。在已知手眼系统标定参数的条件下，可以通
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过简单的实验数据采集，修正标定参数，替代对线激光结

构光焊缝跟踪传感器的单独标定，用于进行焊缝跟踪。

２　手眼标定

２．１　一般手眼系统标定

通过张氏标定法，求得相机的内部参数为ｕ０、ｖ０、α、

β。其中ｕ０、ｖ０分别表示相机光轴中心 Ｚ轴方向与像平
面交点在像素坐标系中的坐标；α、β分别表示相机坐标
系到像平面的距离，与像素坐标系 ｕ轴和 ｖ轴单位坐标
的实际长度之间的比值。

图２所示为手眼标定过程中各坐标系关系示意图。
设矩阵ＰＣ为标定时机械臂工具坐标系到世界坐标系的
转换矩阵；矩阵ＭＣ为待求的相机坐标系到工具坐标系
的转换矩阵；矩阵ＣＣ为标定板坐标系到世界坐标系的转
换矩阵；矩阵ＬＣ为相机坐标系到标定板坐标系的转换矩
阵。矩阵ＭＣ为标定的目标。

ＰＣ·ＭＣ ＝ＣＣ·ＬＣ （１）
由式（１）可得：
ＭＣ ＝（ＰＣ）

－１·ＣＣ·ＬＣ （２）

　　矩阵ＭＣ的求解，需先分别得到矩阵 ＰＣ、ＣＣ、ＬＣ。移
动机械臂，让相机可以拍摄一张清晰的标定板照片，读取

此时机械臂工具点的世界坐标为（ｘＴ，ｙＴ，ｚＴ，ｒｘＴ，ｒｙＴ，
ｒｚＴ）。矩阵ＰＣ通过机器人位姿转换公式

［１２］计算得到，具

有较高的精度。

图２　坐标系关系示意图
Ｆｉｇ．２　Ｓｃｈｅｍａｔｉｃｄｉａｇｒａｍｏｆｔｈｅｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｓｙｓｔｅｍｓ

　　ＰＣ ＝Ｔ·ＲＺＴ·ＲＹＴ·ＲＸＴ ＝

１ ０ ０ ｘＴ
０ １ ０ ｙＴ
０ ０ １ ｚＴ











０ ０ ０ １

·

ｃｏｓ（ｒｚＴ） －ｓｉｎ（ｒｚＴ） ０ ０

ｓｉｎ（ｒｚＴ） ｃｏｓ（ｒｚＴ） ０ ０

０ ０ １ ０











０ ０ ０ １

·

ｃｏｓ（ｒｙＴ） ０ ｓｉｎ（ｒｙＴ） ０

０ １ ０ ０
－ｓｉｎ（ｒｙＴ） ０ ｃｏｓ（ｒｙＴ） ０











０ ０ ０ １

·

１ ０ ０ ０
０ ｃｏｓ（ｒｘＴ） －ｓｉｎ（ｒｘＴ） ０

０ ｓｉｎ（ｒｘＴ） ｃｏｓ（ｒｘＴ） ０











０ ０ ０ １

（３）

　　求取矩阵ＣＣ时，将标定板水平放置，令标定板的三
轴分别与世界坐标系的三轴平行。使机械臂的工具点尖

端移至标定板原点，读取标定板原点的世界坐标为（ｘＣａｌ，
ｙＣａｌ，ｚＣａｌ，ｒｘＣａｌ，ｒｙＣａｌ，ｒｚＣａｌ）。同样通过机器人位姿转换公
式计算得到矩阵ＣＣ。可以认为ＣＣ矩阵的求解具有足够
的精度。

矩阵ＬＣ使用ＯｐｅｎＣＶ的标定函数
［１３］处理标定图像

求解，得到矩阵ＬＣ旋转向量（ｘＲＣ，ｙＲＣ，ｚＲＣ）
Ｔ和平移向量

（ｘＴＣ，ｙＴＣ，ｚＴＣ）
Ｔ。旋转向量表示相机坐标系按右手螺旋

定则，以相机坐标系Ｏ点到空间点（ｘＲＣ，ｙＲＣ，ｚＲＣ）的连线
为旋转轴，转动角度为：

θ＝ ｘ２ＲＣ ＋ｘ
２
ＲＣ ＋ｚ

２
槡 ＲＣ （４）

转动θ弧度后，相机坐标系的 ｘ轴、ｙ轴、ｚ轴可分别
与标定板坐标系的 ｘ轴、ｙ轴、ｚ轴平行。平移向量表示
在相机坐标系按旋转向量旋转过后，分别在 ｘ轴、ｙ轴、ｚ
轴向正方向平移 ｘＴＣ、ｙＴＣ、ｚＴＣ后，可使其与标定板坐标系

重合。

通过罗德里格斯变换将旋转向量转化为旋转矩

阵，并与由平移向量得到的平移矩阵相乘计算得到矩

阵 ＬＣ。
由以上得到的矩阵ＰＣ、ＣＣ、ＬＣ即可求得所需标定的

矩阵ＭＣ。

２．２　手眼系统标定分析

图３（ａ）所示为不加滤光片时相机拍摄得到的用于
手眼标定的标定板图像。在系统组装为线激光结构光传

感器时，由于在相机镜头前加装了窄带滤光片，大大削弱

了能够入射到相机内的光线。当线激光投射在角接焊缝

上，相机拍摄图像如图３（ｂ）所示，可见，除了线激光的形
状可以被清晰地看见，

其他的图像信息已经很难被采集。所以，以上用于

手眼系统标定的方法，不能直接应用于该焊缝跟踪系统

的标定。
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图３　相机拍摄图像
Ｆｉｇ．３　Ｉｍａｇｅｓｔａｋｅｎｂｙｔｈｅｃａｍｅｒａ

在原手眼系统的基础上，加装机构构成焊缝跟踪

系统后，给原手眼标定数据带来的影响，主要来自以下

两部分：１）加装的滤光片、保护片等，对原先进入相机
的光路产生的影响；２）在加装滤光片、保护外壳等部件
时，由于碰动等原因，改变了相机到法兰盘之间连接机

构的位置。

假设焊缝跟踪系统手眼标定时，存在一块与手眼系

统标定时使用的完全相同的标定板，能够被加装了滤光

片的相机拍摄到，并全部沿用手眼系统标定时采集的数

据。详细分析将手眼系统改装为焊缝跟踪系统后，对原

手眼系统标定中计算矩阵 ＭＣ的式（２）中的３个未知矩
阵的求解，造成了哪些影响。

１）矩阵ＰＣ的求解
如果设置将机械臂工具点，仍然位于手眼系统标定

时拍摄图像的工具点位置。即使加装滤光片、保护片等

装置时，改变了相机到法兰盘之间连接机构的位置，也不

会影响到法兰盘与工具点之间的相对位置，所以矩阵 ＰＣ
的求解不会受到任何的影响。

２）矩阵ＣＣ的求解
由于求解矩阵ＣＣ的过程，仅与标定板和机械臂工具

点的位置坐标有关，与相机和相机到法兰盘之间连接机构

的位置无关，所以矩阵ＣＣ的求解不会受到任何的影响。

３）矩阵ＬＣ的求解
由于加装的滤光片、保护片等，对原先进入相机的光

路产生的影响，并且加装滤光片、保护装置外壳，有可能

改变相机到法兰盘之间连接机构的位置，所以改变了相

机到标定板之间的相对位置关系，即改变了矩阵ＬＣ的平
移向量和旋转向量。矩阵ＬＣ的平移向量的改变，表现在
使用原始手眼标定数据计算焊点的世界坐标时，总会产

生与焊点实际坐标的偏差。矩阵ＬＣ的旋转向量的改变，
表现在使相机多次位于不同位置拍摄照片计算同一个焊

点的世界坐标时，结果会在焊点实际坐标的某个方向上

发生离散。

综合以上的分析，焊缝跟踪系统的手眼标定，可以在

手眼系统的手眼标定基础上，沿用其求解矩阵ＰＣ和矩阵
ＣＣ的部分，再通过实验对矩阵ＬＣ的求解做适当修正，理
论上即可得到较为满意的结果。

２．３　线结构光传感器手眼标定

在先前的标定的过程中，已由张氏标定法得到相机

内部参数ｕ０、ｖ０、α、β。对组装之后的线激光结构光焊缝
跟踪传感器，采集得到Ｖ形的线激光图像，使用最小二乘
拟合的方法，提取中心线，求取两条直线交点坐标为焊点

坐标［１４］。由于相机与激光器的相对位置固定，利用基于

已知共线三点的线结构光平面标定原理［１５］，可标定得到

线激光面在相机坐标系中的平面方程为：

ａＸＣ＋ｂＹＣ＋ｃＺＣ＋ｄ＝０ （５）
式中：ａ、ｂ、ｃ、ｄ光平面方程系数。

设计实验，使得线激光每次都穿过同一个焊点，并令

机械臂工具点不存在３个轴方向上的旋转，每次在 ｚ方
向上增加固定的值Δｚ采集 ｎ次线激光图像。读取 ｎ次
拍摄时的工具点坐标为：

（ｘ１，ｙ１，ｚ＋Δｚ，π，０，０）

（ｘ２，ｙ２，ｚ＋２Δｚ，π，０，０）

　　　

…

（ｘｎ，ｙｎ，ｚ＋ｎΔｚ，π，０，０
{

）

（６）

分别对应 ｎ次得到的焊点在像素坐标系中坐标为
（ｕｎ，ｖｎ），采集固定位置的焊点实际世界坐标为（ＸＲ，
ＹＲ，ＺＲ）。

由相机内部参数和光平面方程，结合焊点在像素坐

标系中坐标为（ｕｎ，ｖｎ）。

ＸＣｎ ＝ＺＣｎ
ｕｎ－ｕ０
α

ＹＣｎ ＝ＺＣｎ
ｖｎ－ｖ０
β

ＺＣｎ ＝－
ｄ

ａ
ｕｎ－ｕ０
α

＋ｂ
ｖｎ－ｖ０
β













 ＋ｃ

（７）

由式（７）可求得Ｖ形线激光图像中的拐点在相机坐
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标系中的坐标向量（ＸＣｎ，ＹＣｎ，ＺＣｎ）
Ｔ。将其扩充为齐次

向量（ＸＣｎ，ＹＣｎ，ＺＣｎ，１）
Ｔ。

相机坐标系坐标到世界坐标系坐标的转换公式为：

ＸＷｎ
ＹＷｎ
ＺＷｎ











１

＝Ｐｎ·ＭＣ·

ＸＣｎ
ＹＣｎ
ＺＣｎ











１

（８）

将式（２）代入式（８）中得：
ＸＷｎ
ＹＷｎ
ＺＷｎ











１

＝Ｐｎ·（ＰＣ）
－１·ＣＣ·ＬＣ·

ＸＣｎ
ＹＣｎ
ＺＣｎ











１

（９）

利用之前的手眼标定计算过程中的矩阵ＰＣ、ＣＣ、ＬＣ，
计算得到的焊点世界坐标为：

（ＸＷ１，ＹＷ１，ＺＷ１）
（ＸＷ２，ＹＷ２，ＺＷ２）
　　　

…

（ＸＷｎ，ＹＷｎ，ＺＷｎ
{

）

（１０）

统计计算得到的焊点世界坐标平均值为：

珔Ｘ＝１ｎ∑
ｎ

１
ＸＷｎ

珔Ｙ＝１ｎ∑
ｎ

１
ＹＷｎ

珔Ｚ＝１ｎ∑
ｎ

１
Ｚ













Ｗｎ

（１１）

实际上，计算得到的焊点坐标，都由机械臂工具点在

式（６）表达的世界坐标位置处，分别拍摄实际坐标为
（ＸＲ，ＹＲ，ＺＲ）的焊点图像计算得到，令 珔Ｘ、珔Ｙ、珔Ｚ与（ＸＲ，
ＹＲ，ＺＲ）的平均值之差为：

ｄＸ＝珔Ｘ－ＸＲ
ｄＹ＝珔Ｙ－ＹＲ
ｄＺ＝珔Ｚ－Ｚ

{
Ｒ

（１２）

定义总误差为：

ΔＴ＝ ｄＸ２＋ｄＹ２＋ｄＺ槡
２ （１３）

式（１３）表达了不同位置拍摄图像计算得到的焊点
坐标与焊点实际坐标的总体误差，总体来源于矩阵ＬＣ中
的平移向量（ｘＴＣ，ｙＴＣ，ｚＴＣ）

Ｔ部分。

而Ｘ１，Ｘ２，…，Ｘｎ与 珔Ｘ；Ｙ１，Ｙ２，…，Ｙｎ与 珔Ｙ；Ｚ１，Ｚ２，
…，Ｚｎ与珔Ｚ的差异波动以及方向，可建立一个表达其偏移
斜率的模型：

ＫＸ ＝
珔Ｘ－ＸＲ
珔Ｘ－ＸＲ ∑

ｎ

１
（Ｘｎ－珔Ｘ）

ＫＹ ＝
珔Ｙ－ＹＲ
珔Ｙ－ＹＲ ∑

ｎ

１
（Ｙｎ－珔Ｙ）

ＫＺ ＝
珔Ｚ－ＺＲ
珔Ｚ－ＺＲ ∑

ｎ

１
（Ｚｎ－珔Ｚ











 ）

（１４）

定义偏移斜率误差总量为：

ΔＲ＝ Ｋ２Ｘ ＋Ｋ
２
Ｙ＋Ｋ

２
槡 Ｚ （１５）

式（１５）表达了不同位置拍摄图像计算得到的焊点
坐标，在随着拍摄点的有序移动过程中，与焊点实际坐标

误差的波动情况，总体来源于矩阵 ＬＣ中的旋转向量
（ｘＲＣ，ｙＲＣ，ｚＲＣ）

Ｔ部分。

先考虑优化旋转向量的求解，即要通过修正（ｘＲＣ，
ｙＲＣ，ｚＲＣ）

Ｔ，使得 ΔＲ最小。使用两步法使得（ｘＲＣ，ｙＲＣ，
ｚＲＣ）

Ｔ向最优逼近。令（ｘＲＣ，ｙＲＣ，ｚＲＣ）
Ｔ从其相邻范围

（ｘＲＣ－Δ，ｙＲＣ－Δ，ｚＲＣ－Δ）
Ｔ到（ｘＲＣ＋Δ，ｙＲＣ＋Δ，ｚＲＣ＋

Δ）Ｔ，每一项分别步进 Δ／２０。共得到８０００组（ｘＲＣ，ｙＲＣ，
ｚＲＣ）

Ｔ与ΔＲ的关系。寻找数据中ΔＲ取到最小值时取得
的（ｘＲＣ′，ｙＲＣ′，ｚＲＣ′）

Ｔ。重复以上步骤，选取（ｘＲＣ′，ｙＲＣ′，
ｚＲＣ′）

Ｔ附近相对（ｘＲＣ′－Δ／２０，ｙＲＣ′－Δ／２０，ｚＲＣ′－Δ／２０）
Ｔ

到（ｘＲＣ′＋Δ／２０，ｙＲＣ′＋Δ／２０，ｚＲＣ′＋Δ／２０）
Ｔ和步进区间

Δ／１００，计算得到的 ΔＲ数据取到最小值时的（ｘＲＣ″，
ｙＲＣ″，ｚＲＣ″）

Ｔ。

此时ΔＲ的误差来源可以认为全部来自于原先测量
数据的随机误差。

将以上通过数据两步逼近求得的旋转向量（ｘＲＣ″，
ｙＲＣ″，ｚＲＣ″）

Ｔ代入计算（珔Ｘ，珔Ｙ，珔Ｚ）与（ＸＲ，ＹＲ，ＺＲ）的平
均值之差。

ｄＸ＝珔Ｘ－ＸＲ
ｄＹ＝珔Ｙ－ＹＲ
ｄＺ＝珔Ｚ－Ｚ

{
Ｒ

（１６）

利用（珔Ｘ，珔Ｙ，珔Ｚ）与（ＸＲ，ＹＲ，ＺＲ）的平均值之差 ｄＸ、
ｄＹ、ｄＺ修正矩阵ＬＣ的平移向量，得到修正后的平移向
量为（ｘＴＣ′，ｙＴＣ′，ｚＴＣ′）

Ｔ。将修正后旋转向量（ｘＲＣ″，ｙＲＣ″，
ｚＲＣ″）

Ｔ和平移向量（ｘＴＣ′，ｙＴＣ′，ｚＴＣ′）
Ｔ重新代入计算矩阵

ＬＣ，并将矩阵 ＬＣ与原矩阵 ＰＣ、ＣＣ代入式（２）求解矩阵
ＭＣ。

３　实验验证

为了验证本文方法的可靠性，搭建了一套机械臂及

相机实验平台，对本文阐述的方法进行验证。六轴机械

臂使用重复定位精度±０．０５ｍｍ、型号为ＰＲ１４００的熊猫
六轴机器人，相机使用２５９２×１９４４像素、型号为 ＭＥＲ
５００１４ＧＣ的大恒水星系列相机。实验程序在 Ｗｉｎｄｏｗ７
和ＱＴ５．５１平台下运行，使用 ＯｐｅｎＣＶ２．４．１０作为图像
处理的主要工具。

在相机和机械臂使用连接机构固定相对位置后，进

行手眼系统标定时，使用角点间距为 ４ｍｍ，角点数为
７×９的棋盘格标定板，放置于相机下方约２５０ｍｍ位置。
此位置下相机的视场范围约５０×６０ｍｍ，可以拍得标定
板的清晰图像。
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移动机械臂，采集在不同方向拍摄的２０张标定板图
片，采用张氏标定法得到相机内部参数 ｕ０＝１４４６．３６，
ｖ０＝９７８．１１，α＝７５０５．７５，β＝７４９９．５。

令机械臂工具点世界坐标为（１０１０，０，０，π，０，０）
时，相机可以采集一张标定板的清晰图像。利用以上得

到的相机内部参数和畸变向量，修正此图片，然后对此图

片采集角点，结果如图４所示。

图４　标定板角点图
Ｆｉｇ．４　Ｃｏｒｎｅｒｍａｐｏｆｔｈｅｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎｐｌａｔｅ

从右下角开始，设定找到的角点坐标，依次为（０，０），
（０，１），（０，２），…，（６，８），将此坐标输入进行计算，得到
标定板到相机之间转换矩阵的旋转向量为（０．０１５５，
－０．０４６５，－０．０１３９）Ｔ，平移向量为（－１５．８０，－１４．４３，
１９７．８６）Ｔ。

将机械臂工具点移至标定板原点，即右下角点处，读

取标定板原点的世界坐标为（１０９５．９７，１６．３９，
－２４．２）。根据以上得到的数据，得到手眼系统标定结果
矩阵为：

ＭＣ ＝
－０．０１３５ －０．９９９８ －０．０１５８ ７４．４６
０．９９８８ －０．０１４２ ０．０４６３ －９．９８
－０．０４６６ －０．０１５２ ０．９９８８ －１７４．３７









０ ０ ０ １

（１７）

在加装了滤光片、保护片等装置后，利用交比不变原

理，使用１５ｍｍ＋３０ｍｍ的１∶２直线靶标，对线激光结构
光传感器的激光平面位于相机坐标系中的位置进行标

定，求得光平面方程为：

４１．２９×ＸＣ＋０．３０×ＹＣ＋３．１８×ＺＣ＋１０００＝０

（１８）
在以上实验求得的旋转向量（０．０１５５，－０．０４６５，

－０．０１３９）Ｔ附近，从（－０．４，－０．４，－０．４）Ｔ每一项分
别步进０．０２，到（０．４，０．４，０．４）Ｔ，从数据中发现 ΔＲ取
到最小值时ΔＲ＝０．７２，（ｘＲＣ′，ｙＲＣ′，ｚＲＣ′）

Ｔ为（－０．０２，
０．０２，０．０２）Ｔ。再在（－０．０２，０．０２，０．０２）Ｔ附近范围，
令旋转向量（ｘＲＣ′，ｙＲＣ′，ｚＲＣ′）

Ｔ从（－０．０４，０，０）Ｔ每一
项分别步进０．００５到（０，０．０４，０．０４）Ｔ。计算得到的ΔＲ

数据取到最小值时 ΔＲ＝０．６９，（ｘＲＣ″，ｙＲＣ″，ｚＲＣ″）
Ｔ为

（－０．０１５，０．０２，０．０１５）Ｔ。将得到的旋转向量代入计
算，得到：

ｄＸ＝珔Ｘ－ＸＲ ＝０．４９

ｄＹ＝珔Ｙ－ＹＲ ＝－０．５２

ｄＺ＝珔Ｚ－ＺＲ ＝－０．
{

２５

（１９）

利用此偏差修正平移向量，得到平移向量（ｘＴＣ′，
ｙＴＣ′，ｚＴＣ′）

Ｔ＝（－１４．８８，－１５．１２，１９８．１１）Ｔ。
将修正后的矩阵ＬＣ的旋转向量和平移向量带入原

先标定计算过程，得到修正后的矩阵：

ＭＣ ＝
０．０１５１ －０．９９９８ ０．０１４８ ６８．１３４１
０．９９９７ ０．０１４８ －０．０２０１ ２．６９４８
０．０１９９ ０．０１５１ ０．９９９７ －１７３．３１９０









０ ０ ０ １

（２０）

随机采集不同位置、不同角度的６组实验数据，进行
焊缝跟踪实验。拍摄激光条纹的图像并对图像进行处理、

计算得到焊缝与一字激光交点的世界坐标，控制机械臂工

具点移动到该世界坐标。图５所示为单个焊点跟踪实验
的过程，图５（ａ）所示为焊点跟踪的初始状态，在一字激光
与焊缝的交点处做一个白色标记，图５（ｂ）和（ｃ）所示为跟
踪的中间过程，图５（ｄ）所示为焊点跟踪的最终状态。由图
５可见，焊枪工具点准确到达了原先的标记位置。

图５　焊点跟踪过程
Ｆｉｇ．５　Ｓｏｌｄｅｒｊｏｉｎｔｔｒａｃｋｉｎｇｐｒｏｃｅｓｓ

分别将使用实验修正前与修正后的标定参数计算得

到的矩阵ＬＣ代入式（９）计算得到焊点世界坐标，与实际
焊点坐标的直线误差如图６所示。使用实验修正后的标
定参数计算焊点的世界坐标，提升了对于焊点跟踪的精

度，与实际世界坐标的平均直线误差为０．５３ｍｍ，精度满
足焊缝跟踪的要求。
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图６　焊点坐标直线误差
Ｆｉｇ．６　Ｌｉｎｅａｒｅｒｒｏｒｏｆｓｏｌｄｅｒｊｏｉｎｔｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｓ

４　结　　论

本文提出了一种在手眼系统机构基础上，经过简单

的机械改造，以及通过实验对标定参数进行修正后，即可

使其成为线激光结构光焊缝跟踪系统的实现方法。提出

的机构设计和已有的机构设计相比，具有以下优点：１）可
以实现机械臂和相机功能的复用，降低了成本，减少了系

统整体重新装配的工作量；２）可以在一般手眼系统的标
定结果基础上，对参数进行实验修正，简化了线激光结构

光焊缝跟踪系统的标定复杂程度。

参考文献

［１］　陈善本，吕娜．焊接智能化与智能化焊接机器人技术

研究进展［Ｊ］．电焊机，２０１３，４３（５）：２８３６．

ＣＨＥＮ ＳＨ Ｂ， ＬＶ Ｎ． Ｒｅｓｅａｒｃｈ ｅｖｏｌｕｔｉｏｎ ｏｎ

ｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔｉｚｅｄｒｏｂｏｔｉｃｗｅｌｄｉｎｇｔｅｃｈｎｏｌｏｇｉｅｓ［Ｊ］．Ｅｌｅｃｔｒｉｃ

ＷｅｌｄｉｎｇＭａｃｈｉｎｅ，２０１３，４３（５）：２８３６．

［２］　王晓嘉，高隽，王磊．激光三角法综述［Ｊ］．仪器仪表学

报，２００４，２５（增刊３）：６０１６０４．

ＷＡＮＧＸＪ，ＧＡＯＪ，ＷＡＮＧＬ．Ｓｕｒｖｅｙｏｎｔｈｅｌａｓｅｒ

ｔｒｉａｎｇｕｌａｔｉｏｎ［Ｊ］． Ｃｈｉｎｅｓｅ Ｊｏｕｒｎａｌ ｏｆ Ｓｃｉｅｎｔｉｆｉｃ

Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔ，２００４，２５（Ｓｕｐｐｌ３）：６０１６０４．

［３］　ＺＨＡＮＧＺＨ Ｙ．Ａｆｌｅｘｉｂｌｅｎｅｗｔｅｃｈｎｉｑｕｅｆｏｒｃａｍｅｒａ

ｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎ［Ｊ］．ＩＥＥＥＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｏｆＰａｔｔｅｒｎＡｎａｌｙｓｉｓａｎｄ

ＭａｃｈｉｎｅＩｎｔｅｌｌｉｇｅｎｃｅ，２０００，２２（１１）：１３３０１３３４．

［４］　魏振忠，张广军．结构光直光条中心线的鲁棒性自动

提取方法［Ｊ］．仪器仪表学报，２００４，２５（２）：２４４２４７．

ＷＥＩＺＨＺＨ，ＺＨＡＮＧＧＪ．Ａｒｏｂｕｓｔａｕｔｏｍａｔｉｃｍｅｔｈｏｄ

ｆｏｒｅｘｔｒａｃｔｉｎｇｔｈｅｃｅｎｔｒｉｃｌｉｎｅｏｆｓｔｒａｉｇｈｔｓｔｒｕｃｔｕｒｅｄｌｉｇｈｔ

ｓｔｒｉｐｅ［Ｊ］．ＣｈｉｎｅｓｅＪｏｕｒｎａｌｏｆＳｃｉｅｎｔｉｆｉｃＩｎｓｔｒｕｍｅｎｔ，

２００４，２５（２）：２４４２４７．

［５］　ＹＡＮＺ，ＸＵＤ，ＬＩＹ，ｅｔａｌ．Ａｖｉｓｉｏｎｂａｓｅｄｓｅａｍ

ｔｒａｃｋｉｎｇｓｙｓｔｅｍｆｏｒｓｕｂｍｅｒｇｅｄａｒｃｗｅｌｄｉｎｇ［Ｍ］．Ｂｅｒｌｉｎ：

ＳｐｒｉｎｇｅｒＢｅｒｌｉｎＨｅｉｄｅｌｂｅｒｇ，２００７：３４９３５７．

［６］　邹媛媛，赵明扬，张雷，等．结构光视觉传感器误差分
析与结构分析［Ｊ］．仪器仪表学报，２００８，２９（１２）：
２６０５２６１０．
ＺＯＵＹＹ，ＺＨＡＯＭＹ，ＺＨＡＮＧＬ，ｅｔａｌ．Ｅｒｒｏｒａｎａｌｙｓｉｓ
ａｎｄｓｔｒｕｃｔｕｒａｌａｎａｌｙｓｉｓｏｆｓｔｒｕｃｔｕｒｅｄｌｉｇｈｔｖｉｓｕａｌｓｅｎｓｏｒｆｏｒ
ｓｅａｍ ｔｒａｃｋｉｎｇ［Ｊ］． Ｃｈｉｎｅｓｅ ＪｏｕｒｎａｌｏｆＳｃｉｅｎｔｉｆｉｃ
Ｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔ，２００８，２９（１２）：２６０５２６１０．

［７］　ＴＳＡＩ，ＲＯＧＥＲＹ．Ａｎｅｗｔｅｃｈｎｉｑｕｅｆｏｒｆｕｌｌｙａｕｔｏｎｏｍｏｕｓ
ａｎｄｅｆｆｉｃｉｅｎｔ３Ｄｒｏｂｏｔｉｃｓｈａｎｄ／ｅｙｅｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎ［Ｊ］．ＩＥＥＥ
ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｎＲｏｂｏｔｉｃｓａｎｄＡｕｔｏｍａｔｉｏｎ，１９８９，５（３）：
３４５３５８．

［８］　ＰＡＲＫＦＣ，ＭＡＲＴＩＮＢＪ．Ｒｏｂｏｔｓｅｎｓｏｒｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎ：
ｓｏｌｖｉｎｇＡＸ＝ＸＢｏｎｔｈｅＥｕｃｌｉｄｅａｎｇｒｏｕｐ［Ｊ］．ＩＥＥＥ
ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｎＲｏｂｏｔｉｃｓａｎｄＡｕｔｏｍａｔｉｏｎ，２００２，１０（５）：
７１７７２１．

［９］　殷子强，张广军，高洪明，等．焊接机器人再制造中结
构光传感器的标定［Ｊ］．焊接学报，２００９，３０（１２）：
５７６０．
ＹＩＮＺＱ，ＺＨＡＮＧＧＪ，ＧＡＯＨＭ，ｅｔａｌ．Ｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎ
ａｐｐｒｏａｃｈｆｏｒｓｔｒｕｃｔｕｒｅｄｌｉｇｈｔｓｅｎｓｏｒｉｎｒｅｍａｎｕｆａｃｔｕｒｅ
ｂａｓｅｄｏｎｗｅｌｄｉｎｇｒｏｂｏｔ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎａ
ｗｅｌｄｉｎｇｉｎｓｔｉｔｕｔｉｏｎ，２００９，３０（１２）：５７６０．

［１０］　ＬＩＵＳＹ，ＷＡＮＧＧＲ，ＺＨＡＮＧＨ，ｅｔａｌ．Ｄｅｓｉｇｎｏｆ
ｒｏｂｏｔｗｅｌｄｉｎｇｓｅａｍｔｒａｃｋｉｎｇｓｙｓｔｅｍｗｉｔｈｓｔｒｕｃｔｕｒｅｄｌｉｇｈｔ
ｖｉｓｉｏｎ［Ｊ］．ＣｈｉｎｅｓｅＪｏｕｒｎａｌｏｆＭｅｃｈａｎｉｃａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，
２０１０，２３（４）：４３６４４２．

［１１］　柳刚，李俊岳，李恒．焊接电弧光谱的分布特征［Ｊ］．机
械工程学报，２０００，３６（５）：５８６１．
ＬＩＵＧ，ＬＩＪＹ，ＬＨ．Ｓｐｅｃｔｒａｌｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｓ
ｏｆｗｅｌｄｉｎｇａｒｃ［Ｊ］．Ｃｈｉｎｅｓｅｊｏｕｒｎａｌｏｆｍｅｃｈａｎｉｃａｌ
ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２０００，３６（５）：５８６１．

［１２］　韩建海．工业机器人［Ｍ］．武汉：华中科技大学出版
社，２０１５：５２５５．
ＨＡＮＪＨ．ＧｏｎｇｙｅＪｉｑｉｒｅｎ［Ｍ］．Ｗｕｈａｎ：Ｈｕａｚｈｏｎｇ
ＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙｏｆＳｃｉｅｎｃｅａｎｄＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙＰｒｅｓｓ，２０１５：
５２５５．

［１３］　赖小波，朱世强，曹新星．基于 ＯｐｅｎＣＶ的焊缝跟踪系
统中摄像机标定方法［Ｊ］．焊接学报，２０１０，３１（７）：
７５７８．
ＬＡＩＸＢ，ＺＨＵＳＨＱ，ＣＡＯＸＸ．ＯｐｅｎＣＶｂａｓｅｄｃａｍｅｒａ
ｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎｍｅｔｈｏｄｓｆｏｒｓｅａｍ ｔｒａｃｋｉｎｇｓｙｓｔｅｍｓ［Ｊ］．
ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎａＷｅｌｄｉｎｇＩｎｓｔｉｔｕｔｉｏｎ，２０１０，
３１（７）：７５７８．

［１４］　周富强，王飞，张广军．结构光直线光条图像特征的三
步法提取［Ｊ］．机械工程学报，２００８，４４（１１）：
２１５２１９．



２４１４　 仪　器　仪　表　学　报 第 ３８卷

ＺＨＯＵ Ｆ Ｑ，ＷＡＮＧ Ｆ，ＺＨＡＮＧ Ｇ Ｊ．Ｔｈｒｅｅｓｔｅｐ
ｅｘｔｒａｃｔｉｏｎｍｅｔｈｏｄ ｆｏｒｌｉｎｅｓｔｒｉｐｅｉｎ ｓｔｒｕｃｔｕｒｅｄ ｌｉｇｈｔ
ｖｉｓｉｏｎ［Ｊ］．Ｃｈｉｎｅｓｅｊｏｕｒｎａｌｏｆｍｅｃｈａｎｉｃａｌｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，
２００８，４４（１１）：２１５２１９．

［１５］　刘艳．机器人结构光视觉系统标定研究［Ｄ］．北京：北
京理工大学，２０１５．
ＬＩＵＹ．Ｒｅｓｅａｒｃｈｏｎｒｏｂｏｔｉｃｓｔｒｕｃｔｕｒｅｄｌｉｇｈｔｖｉｓｉｏｎｓｙｓｔｅｍ
ｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎ［Ｄ］．Ｂｅｉｊｉｎｇ：ＢｅｉｊｉｎｇＩｎｓｔｉｔｕｔｅｏｆＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，
２０１５．

作者简介

　　陈天元，２０１５年于南京信息工程大学获
得学士学位，现为东南大学在读硕士研究

生，主要研究方向为焊缝跟踪系统设计。

Ｅｍａｉｌ：ｏｔｉｓｃｈａｎ＠１６３．ｃｏｍ
　ＣｈｅｎＴｉａｎｙｕａｎｒｅｃｅｉｖｅｄｈｉｓＢ．Ｓｃ．ｄｅｇｒｅｅ
ｆｒｏｍＮａｎｊｉｎｇＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙｏｆＩｎｆｏｒｍａｔｉｏｎＳｃｉｅｎｃｅ

ａｎｄＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙｉｎ２０１５．Ｎｏｗ ｈｅｉｓＭ．Ｓｃ．ｃａｎｄｉｄａｔｅｉｎ
ＳｏｕｔｈｅａｓｔＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ．Ｈｉｓｍａｉｎｒｅｓｅａｒｃｈｆｉｅｌｄｉｓｗｅｌｄｔｒａｃｋｉｎｇ
ｓｙｓｔｅｍｄｅｓｉｇｎ．

　　宋光明（通讯作者），２００４年于中国科
学技术大学获得控制科学与工程博士学位，

现为东南大学仪器科学与工程学院教授、博

士生导师，主要研究方向包括无线传感器网

络以及分布式测量和控制。

Ｅｍａｉｌ：ｍｉｋｅｓｏｎｇ＠ｓｅｕ．ｅｄｕ．ｃｎ
　ＳｏｎｇＧｕａｎｇｍｉｎｇ （Ｃｏｒｒｅｓｐｏｎｄｉｎｇａｕｔｈｏｒ） ｒｅｃｅｉｖｅｄ ｈｉｓ
Ｐｈ．Ｄ．ｉｎｃｏｎｔｒｏｌｓｃｉｅｎｃｅａｎｄｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇｆｒｏｍｔｈｅＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙｏｆ
ＳｃｉｅｎｃｅａｎｄＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙｏｆＣｈｉｎａｉｎ２００４．Ｎｏｗｈｅｉｓａｐｒｏｆｅｓｓｏｒ
ａｎｄＰｈ．Ｄ．ｓｕｐｅｒｖｉｓｏｒｉｎｓｃｈｏｏｌｏｆｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔｓｃｉｅｎｃｅａｎｄ
ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，ＳｏｕｔｈｅａｓｔＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ．Ｈｉｓｍａｉｎｒｅｓｅａｒｃｈｉｎｔｅｒｅｓｔｓ
ｉｎｃｌｕｄｅｗｉｒｅｌｅｓｓｓｅｎｓｏｒｎｅｔｗｏｒｋｓａｎｄｄｉｓｔｒｉｂｕｔｅｄｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔａｎｄ
ｃｏｎｔｒｏｌ．


