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基于视觉检测算法的浮球密封性检测系统
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要!气密性是浮球最重要的性能指标$若浮球出现漏气将直接导致水位检测的失效%针对浮球密封性人工
检测劳动强度大)效率低)容易漏检等问题$根据恒定水温下浮球密封检测过程中因泄漏而产生的气泡的数量和
状态$搭建多工位视觉检测系统$实现浮球气密性的自动化检测%首先通过连续图像抓取获得气泡上升过程中
形态实时变化情况$然后基于连续图像相减和形状滤波匹配算法完成气泡有无的判断$并建立气泡特征识别和
统计的高斯混合模型以实现泄漏的定性分析和气泡数量的定量分析%经过现场试验$相比人工检测$浮球密封
性视觉检测系统效率提高两倍左右$同时还可避免人工检测时因疲劳而产生的漏检风险%
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密封性是密闭容器的重要性能指标$常见的检测方法有人工检测)高压检测*

#

+

)光学检测和超声检测
等*

"

+

%人工检测仅根据恒温水中一定时间内的气泡产生情况进行判断$因此准确性低)随机性强%高压
检测通过加压)观测压力变化特征进行检测*

!

+

$如制动钳气密性检测*

^

+

)发动机进气门气密性检测)橡胶
制品气密性检测等*

NDB

+

$该方法可以迅速找到泄漏点$但不适合检测体积大的设备*

C

+

%光学检测$如采用
红外热成像法对气密性进行检测$作用距离远)抗干扰能力强$但它只能判断设备表面的缺陷信息%基于
超声的密封性检测*

E

+

$如美国的
%*41:O'5/

7

)&4

团队*

A

+通过计算漏孔声强和声压来确定漏孔的准确位
置和大小$实现密封检测的量化分析$但该方法抗干扰能力弱$容易造成误检%另外$还可采用卤素检测
仪*

#$

+等专用设备检测气体泄漏$专用设备的检测灵敏度高$但成本也较高%总体而言$已有检测方法操
作较为复杂$数据采集受试验环境和试验设备影响较大$实用性一般%视觉检测作为一种新的检测方法$

可以在恒定的条件下对检测结果进行量化分析$且采用非接触测量$不需要固定参考值$对每种状态都可
以进行分析$避免固定参考值带来的误差$增强了检测的可靠性*

##

+

%因此$本文采用机器视觉检测方式$

通过对恒定水温下产生气泡的运动特征分析来检测浮球密封性%

9

!

检测系统硬件环境
机器视觉检测系统包括采集装置)照明装置)图像处理系统)通信装置及执行装置*

#"

+

%采集装置根
据视野面积及检测精度对相机和镜头进行选择$由于获取较好的视野范围才能有较好的检测精度$因此
要确保视野范围内均有图像出现$且无其他干扰因素%照明装置根据现场的检测环境$利用工业光源减
少自然光带来的光线干扰%同时$不同的光源对成像的质量也有较大的影响$高质量的打光可以通过光
源角度)大小)种类及颜色等让检测特征更加突出$从而满足取图要求%图像处理系统通过连续图像相减
和形状滤波灰度匹配实现气泡有无的判断$并建立高斯混合模型以实现气泡运动特征的分析和气泡数量
的统计%通信装置是对检测信息的结果反馈$根据判断条件得到的结果与上位机之间进行通信$通信传
递信息包括数据)坐标及结果%常用的通信方式包括

TI

通信)串口通信及
;JV

(

TV

通信%

TI

通信只是
对结果做出

#

和
$

判断'串口通信和
;JV

(

TV

通信都可以对数据信息进行传递%本文选择的通信方式是
TI

通信$是在没有坐标和数字信息的情况下$以最简单的结果传递每个浮球的最佳通信方式%执行装置
包括旋转电机)浮球载具)水浴锅不合格品剔除装置%检测论证过程是将检测物体放入浮球载具$由旋转
电机带动载具和浮球进入水浴锅$待静置

!5

后$相机开始拍照取图$对得到的图像进行软件分析%采用
形状滤波匹配算法先对图像进行运算$再对运算得到的二值化图像*

#!

+进行图形的运动特征查找$在查找
过程中利用高斯混合模型!

P*'551*)G1]6'(/G&:/

$

PYY

"分类过滤处理$最后完成过滤后的各状态的特
征匹配%

;

!

基于图像算法的气泡运动分析

;:9

!

气泡运动状态
浮球因泄漏在水里产生气泡$气泡在不断上升的过程中$由于压强的变化而逐渐膨胀$最后变成固定

形态漂浮在水面%在气泡检测的过程中$通过图像运算得到不同阶段气泡的二值化图像%图像运算时$

依托两幅图像或多幅图像点对点运算$根据灰度值之间的差异进行加)减)乘)除运算$得到输出图像%

;:;

!

气泡判别分析
黑白相机取图的灰度值范围通常为

$

$

"NN

$而在图像运动过程中灰度值只会在区域内发生变化$根

N̂
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据变化的值$给定阈值$进行差分图像相减运算$即减去图像变化过程中的相似部分$得到差异部分%检
测选用

#!$

万像素的高帧率相机$相机分辨率为
#"E$

Z

1]/+a#$"̂

Z

1]/+

$针对视野范围内
#"E$a#$"̂

个像素点进行逐个像素点相减%

图
9

!

气泡检测工位图
>#

*

:9

!

86*61&)G*

Z

&,@'@@+/:/6/961&)

;:<

!

气泡运动的图像运算
气泡运动过程中$由于选择高帧率相机$理论帧率

#N$

帧(
5

$在
对图像继续运算时$去除图像相加减的初帧图像和终帧图像$帧率
为

#̂E

帧(
5

%对每秒采集到的
#̂E

帧图像$采用文献*

#̂

+的方法进
行差异分析%考虑到效率$我们把检测分为

N

个工位$如图
#

所示%

在符合设定的水温下$将
N

个检测工位分别浸入水中$静置
!5

后$相机开始连续拍照取图$同时进行连续处理$分别得到气泡产生
的̂种状态$如图

"

所示%

图
;

!

气泡产生的̂种状态
>#

*

:;

!

?&'(56*6/5&,@'@@+/5@/1)

2Z

(&:'9/:

图像运算定义如下&

G

!

,

$

M

"

-D

G

,

E

G

M

D

% !

#

"

式!

#

"中&

G

!

,

$

M

"为单个像素根据阈值
*

,

进行像素点相减得到的像素值%相减后$若
G

!

,

$

M

"小于阈值$则
输出灰度值为

$

'若
G

!

,

$

M

"大于阈值
*

,

$则输出灰度值为
"NN

%再根据二值化的像素点个数$生成对应的二
值化图像%

由于每帧图像相减得到的图像各不一样$所以再根据每帧的图像特征对相应的图像特征进行匹配%

完成特定数量的图像匹配后即可得到气泡的检测结果%

<

!

气泡运动特征查找和处理
<:9

!

运动特征查找
在气泡运动过程中$经过图像运算后得到二值化灰度图像$每帧二值化图像均伴有气泡依运动轨迹

由产生到变大到稳定漂浮的状态变化%而在选取特定的状态特征图像时$根据运动状态做相似度匹配$

若相似度匹配依据图像灰度值进行$则称为灰度值模板匹配*

#N

+

%

相似度由绝对误差和
<

8HM

)误差平方和
<

88M

两个函数来衡量*

#B

+

$计算公式如下&

<

8HM

!

R

$

U

"

-

#

(

(

!

$

$
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"
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+

!

$

$

5

"
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O

!

R

;

$

$

U

;

5

"

D

' !

"

"

<

88M

!

R

$

U

"

-

#

(

(

!

$

$

5

"

6

1

D

+

!

$

$

5

"

E

O

!

R

;

$

$

U

;

5

"

D

"

% !

!

"

式!

"

"

$

!

!

"中&

+

!

$

$

5

"为模板图像的
$

行
5

列的灰度值'

O

!

R

;

$

$

U

;

5

"为待测图像的
R

;

$

行
U

;

5

列的
灰度值%

由式!

"

"

"

!

!

"可知$模板图像的灰度值
+

!

$

$

5

"与待测图像的灰度值
O

!

R

;

$

$

U

;

5

"越接近$

<

8HM

和
<

88M

越小$相似度越高%

在视觉检测中发现$自然光的光照变化对待测图像灰度值有较大的影响$光照越强$图像越亮$灰度
值变大'反之$灰度值变小%待测图像灰度值的变化引起相似度函数值波动$造成匹配误差%为消除检测过
程中自然光对图像灰度值的影响$采用归一化处理$以降低图像灰度值的亮度敏感性$增强鲁棒性%归一

B̂
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化相关系数
V

>JJ

表述如下&

V

>JJ

-

#

(

(

!

(

$

5

"

6

1

+

!

$

$

5

"

E

'

+

"

"槡+

=

O

!

R

;

$

$

U

;

5

"

E

'

O

!

R

$

U

"

"

"

+

!

R

$

U槡 "

% !

^

"

式!

^

"中&

'

+

为平均灰度值'

"

"

+

为模板所有灰度值的方差'

'

O

!

R

$

U

"为待测图像平均灰度值'

"

"

+

!

R

$

U

"为待
测图像所有灰度值的方差%

图
<

!

特征匹配处理
>#

*

:<

!

?/*6'(/G*69.1)

2Z

(&9/551)

2

通过计算得到
d#

"

V

>JJ

"

#

%当
V

>JJ

!

R

$

U

"

#̀

时$模板
与待测图像极性相同!如模板为白色对应图像也为白色"'当
V

>JJ

!

R

$

U

"

`d#

时$模板与待测图像极性不相同!如模板为
白色对应图像却为黑色"%图

!

为基于黑色图像提取白色
模板信息的图片%

<:;

!

运动特征分析
由于气泡运动特征图像是由图像运算而得$根据气泡

产生的速度和大小不相同$需要在基于特征模板的选取上
确定真实的边缘%通常需要根据图像对应的灰度值找到对应黑白图像亚像素边缘%在边缘查找时$由于
边缘的黑色点或者白色点属于离散点$因此首先需要对离散点进行数据统计分析*

#E

+

%若要找到边缘$则
需找到该直线的线性回归方程进行计算%直线方程如下&

@

-

)

;

W?

% !

N

"

记
?

,

!

,

-

#

$

"

$

!

$2$

(

"为
?

轴方向上各点的观察值$

@

轴上对应的各点观察值记作
@,

$离差
@,

E

@

反
映实际观察值

@,

与回归直线上相应
@

的偏离程度%相对于值的变化$离差值越小越好$越小表示接近程
度越高$在直方图中$更逼近标准值$即直线拟合*

#A

+

%

选取边缘局部图像如图̂!

*

"所示$其灰度值范围如图̂!

@

"所示$最小值为
#

$最大值为̂
$

%

图
=

!

边缘局部灰度图及边缘局部灰度值分布
>#

*

:=

!

F:

2

/+&9*+

2

(*

7

1G*

2

/*):/:

2

/+&9*+

2

(*

7

4*+'/:156(1@'61&)

再选取图
!

完整图像做灰度值范围分析$如图
N

所示$最小值为
#

$最大值为
CC

%根据灰度值直方图
分析数据$得到边缘灰度值的变化范围为

#

$

CC

$阈值为
N

的边缘拟合$如图
B

所示%

图
F

!

灰度值范围
>#

*

:F

!

P(*

7

4*+'/(*)

2

/

图
K

!

边缘拟合点位置
>#

*

:K

!

F:

2

/,16

Z

&1)6

Z

&5161&)
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!

气泡特征处理时的高斯混合模型
在完成特征匹配后发现$在

N

个浮球的气泡产生时$气泡的特征轮廓有其他干扰条件$导致匹配成功
率不高%产生影响的原因是气泡产生较小$特征不明显$而且这个气泡产生时是非连贯的$即单位时间内
可能只出现

#

个气泡$而非连续气泡'气泡的波动也会在水面波动的时候使得背景特征显现%考虑到效
率原因$检测静置时间选取合适范围$避免过长时间的等待导致较小的气体泄露时产生的气泡趋于饱和%

图
O

!

处理前气泡产生状态
>#

*
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!
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2

/)/(*61&)

56*6/@/,&(/6(/*6G/)6

为解决背景特征的影响$对气泡形态特征进行图像处理$即排除其他
无关形状的干扰$在已经形成的特征中对气泡进行选取%对处理之前的
图像进行灰度反转$以突出检测颜色的特征$如图

C

所示%由图
C

可知$

左侧的其他条件及背景特征对检测有所干扰$因此需排除明显不同之处
以减小特征匹配时其他条件造成的干扰%

利用
PYY

即高斯概率密度函数精确地量化事物*

"$

+

%一维高斯概
率密度函数方程为

8
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+

"
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B
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式!

B

"中&

&

为权值因子'

(

为标准差$也称高斯半径'

(

"为方差'

+

为均值%

+

决定正态曲线的中心位置$

(

决定正态曲线的陡峭程度%

高斯混合是单高斯混合模型加权组合!维度一般不超过
#N

"$

PYY

能够平滑地近似任意形状的密度
分布$密度函数如下&
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为维度%任意一个高斯分布
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$
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"称作这个模型的一个组成部分%

PYY

是一种聚变算
法$每个组成部分就是一个聚类中心%

经过
PYY

分类器后$得到的图像滤出圆形特征外的其他特征$获得检测区域内的圆形特征%处理
后的图像如图

E

所示%测试
"$$

组图像进行图像运算及
PYY

分类器后的暗部像素点$即气泡轮廓像素
点取值范围$对处理前后像素点范围内气泡数量进行统计$数据见表

#

%

图
P

!

PYY

分类器处理后的图像
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表
9

!

处理前后气泡个数变化对比
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像素点范围 处理前气泡个数 处理后气泡个数
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#N$#

$
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!

应用及分析
在进行

PYY

分类器分类后$再对图像进行运算$抽取运算后的特征匹配并应用到
N

个浮球$对
N

个
浮球做检测%在对上百组样品进行测试后$有气泡和无气泡的状态明显区分%进一步通过划分区域$防

表
;

!

检测效率统计
?(5/4;

!

M/6/961&)/,,191/)9

7

56*6156195

!个0

G1)

d#

"

批次人工检测效率视觉检测效率
# #" "C

" #N !!

! #C !!

^ #̂ !!

N #E "C

止浮球不在的区域产生瞬间的小气泡而对浮球的气泡检测造成干
扰$从而影响浮球检测%

浮球密封性检测包括放料)静置)挑选)继续静置)再次挑选等
步骤%人工检测与视觉检测的效率对比见表

"

%在实验室条件下$

采用人工检测可同时检测
"

个浮球$一个检测周期约
##5

!包括放
料时间

B5

)静置时间
!5

和检测时间
"5

"$检测效率约
##

个(
G1)

'

采用视觉检测可同时检测
N

个浮球$一个检测周期约
#̂ 5

!包括放
料时间

A5

)静置时间
!5

和检测时间
"5

"$检测效率约
"#

个(
G1)

$

Ê
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采用视觉检测还可避免因疲劳等原因造成的漏检现象%在生产企业员工熟练操作之后$视觉检测效率较
实验室情况还有小幅的提升%

视觉检测时存在人工放料时间较长!

A5

"的问题$因此在后续改进中$可利用机械手上料$传感器触
发$全面替代生产工人$从而实现全自动化生产%

=

!

结
!

语
本检测系统对气泡产生的整个过程进行分析$基于不同运动状态的气泡特征$用形状滤波匹配算法

进行分析判断$按设定阈值判断是否合格%视觉检测一次同时对
N

个浮球进行检测)剔除和分料$满足工
业自动化要求%当具备恒温下会产生气泡的特性时$检测浸入水中的其他产品均可用此方法进行判断$

从而提高生产效率%但对一些水面晃动的情况$需要进一步通过过滤的方式进行抽取)检测$以达到最佳
提取效果%因此$在图像滤波算法上还有很大的改善空间%
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