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机器视觉技术在非标自动化设备中的实时定位
与追踪

白彬业

山东海德智能科技有限公司  山东  潍坊  261000

摘要：本论文研究了机器视觉技术在非标自动化设备中的实时定位与追踪问题。随着非标自动化设备的广泛应用，对于物

体的精确定位和追踪需求越来越迫切。然而，传统方法在应对非标自动化设备的定位与追踪问题时存在局限性。因此，本研究

提出了基于机器视觉的解决方案，通过特征提取与匹配算法、目标检测与识别算法、目标跟踪算法和运动估计算法实现实时定
位与追踪。通过实验与结果分析，验证了该方法的有效性和性能优势。同时，本文还探讨了当前挑战和未来发展方向，为进一
步改进非标自动化设备中的实时定位与追踪提供了参考。该研究对于提升非标自动化设备的精准性、效率和智能化水平具有重
要意义，具有广阔的应用前景。
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随着工业自动化的快速发展，非标自动化设备在生产领域
扮演着越来越重要的角色。非标自动化设备具有灵活性和可定
制性的特点，能够适应各种复杂的生产任务。然而，在非标自
动化设备中实现物体的实时定位与追踪一直是一个具有挑战性
的问题。这对于生产效率的提升和产品质量的保证至关重要。
传统的定位与追踪方法存在一些局限性，如精度不高、鲁棒性
差、对于复杂场景和变化环境的适应能力有限等。为了克服这
些问题，近年来，机器视觉技术的发展为非标自动化设备中的
实时定位与追踪提供了新的解决方案。本论文旨在研究机器视
觉技术在非标自动化设备中的应用，重点关注实时定位与追踪
问题。将探索机器视觉系统的组成和原理，并介绍特征提取与
匹配算法、目标检测与识别算法、目标跟踪算法和运动估计算
法等关键技术。通过实验与结果分析，验证提出的解决方案的
有效性和性能优势。通过本研究，我们有望提升非标自动化设
备的精准性、效率和智能化水平，为生产企业带来巨大的经济
效益和竞争优势。此外，论文还将讨论当前挑战和未来发展方
向，为进一步推动机器视觉技术在非标自动化设备中的应用提
供指导和启示。

1  机器视觉技术概述
机器视觉技术是它通过使用摄像机、传感器和图像处理算

法，使计算机能够获取、处理、分析和理解图像和视频数据。
机器视觉技术在自动化设备中的应用广泛而多样。它可以用于
检测、识别、分类和测量对象，以及实现实时定位、追踪和导
航等功能。它在制造业、物流和仓储、机器人技术、安防监控
等领域都有重要的应用。机器视觉技术的发展得益于计算能力
的提升和深度学习算法的进步。此外，随着硬件技术的不断改
进，如计算能力更强大的图形处理器（GPU）和专用的深度学
习芯片，机器视觉技术在实时性和效率方面也得到了提升。

2  非标自动化设备概述
非标自动化设备是指那些根据特定生产需求和工作环境而

定制设计的自动化设备。与传统的标准化自动化设备相比，非
标自动化设备具有更高的灵活性和可定制性，能够满足复杂、
多变的生产任务。非标自动化设备在各个行业中广泛应用，如
汽车制造、电子制造、医疗器械、食品加工等。它们在提高生
产效率、降低人力成本、保障产品质量和实现个性化生产等方
面具有重要作用。然而，由于其个性化的特点和复杂的工程性
质，设计、开发和运维非标自动化设备都面临着挑战，需要综
合考虑机械、电气、软件和控制等多个方面的问题。随着技术
的不断进步，非标自动化设备正朝着更智能、高效和可持续的
方向发展。

3  实时定位与追踪算法
3.1  特征提取与匹配算法

这类算法通过提取图像中的特征点或特征描述子，并将
其与目标的模板或先前帧中提取的特征进行匹配。常见的特征
提取算法包括 SURF（加速稳健特征）和 ORB（Oriented FAST 
and Rotated BRIEF）等。匹配算法可以采用最近邻匹配、
RANSAC（随机一致性采样）等方法。

3.2  目标跟踪算法
目标跟踪算法旨在实现目标在连续帧中的准确跟踪。常见

的目标跟踪算法包括基于滤波器的方法（如卡尔曼滤波器、粒
子滤波器）和基于深度学习的方法（如 Siamese 网络、长短时
记忆网络）。这些算法利用目标的位置和运动模型进行目标状
态的预测和估计，从而实现目标的实时跟踪。
3.3  运动估计算法

运动估计算法用于估计目标的运动信息，如位移、速度和
加速度等。常见的运动估计算法包括光流法、基于特征匹配的
方法和基于深度学习的方法。这些算法通过分析连续帧之间的
像素变化，推断目标的运动状态。

4  挑战与未来发展方向
复杂的生产环境中存在光照变化、遮挡、背景干扰等问题，

这会对实时定位与追踪算法的鲁棒性和准确性提出挑战。未来
的发展方向是研究更具鲁棒性的特征提取和匹配算法，结合深
度学习技术进行更准确的目标检测和跟踪。在某些应用场景中，
需要同时检测和跟踪多个目标。这对算法的实时性和效率提出
了要求。未来的发展方向是研究高效的多目标检测和跟踪算法，
利用并行计算和分布式计算等技术来提高处理速度。当目标快
速移动时，传统的算法可能无法实现准确的定位和追踪。未来
的发展方向是研究适应快速运动目标的算法，如高帧率图像采
集、快速的特征提取和匹配算法，以实现对快速运动目标的实
时追踪。实时定位与追踪算法需要在有限的计算资源下实现高
效运行。未来的发展方向是研究轻量级的算法和模型，以减少
计算量和内存消耗，并利用硬件加速和优化技术提高实时性。
实时定位与追踪算法通常需要大量标注的训练数据。然而，数
据标注是一个耗时耗力的过程。未来的发展方向是研究无监督
学习和弱监督学习等技术，以减少对标注数据的依赖，并提高
算法的泛化能力。

5  结束语
实时定位与追踪算法是机器视觉技术中关键的部分，其在

非标自动化设备中具有重要的应用价值。通过特征提取与匹配、
目标检测与识别、目标跟踪和运动估计等算法，可以实现对目
标在连续帧中位置和运动的准确估计和跟踪。为了应对这些挑
战，未来的发展方向包括研究更具鲁棒性的特征提取和匹配算
法，探索高效的多目标检测和跟踪算法，研究适应快速运动目
标的算法，优化算法以提高实时性和利用有限的计算资源，探
索无监督学习和弱监督学习等方法减少对标注数据的依赖，以
及研究多模态数据融合的算法和方法。随着技术的不断发展，
实时定位与追踪算法在非标自动化设备中将不断提升其准确
性、鲁棒性和实时性。这将推动非标自动化设备在生产领域的
应用进一步扩展，提高生产效率、降低成本，并促进工业自动
化的发展。
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