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基于立体视觉的车轮轮心检测方法

陈　旭１　 林国余２

（１南京信息工程大学信息与控制学院，南京 ２１００４４）
（２东南大学仪器科学与工程学院，南京 ２１００９６）

摘要：由于车轮中心检测是实现车辆轮距、轮距差及车轮静立半径准确测量的关键，提出了一种基于立体视

觉的车轮中心高精度检测方法．首先，根据先验知识提取车轮轮毂的椭圆特征，并进行椭圆拟合以获取其椭
圆方程．然后，引入非相切约束条件以提高椭圆匹配的精度．最后，采用具有低时间复杂度和高测量精度的
空间圆投影方法重建车轮中心的三维坐标．仿真实验表明，相比于椭圆中心重构法和平面约束优化法，所提
方法能够更加准确地获取空间圆圆心的三维坐标．此外，通过对３款车型的轮距、轮距差及车轮静立半径的
测量实验证明了所提方法对车轮中心检测的有效性．
关键词：车轮轮心；立体视觉；３Ｄ重建；椭圆立体匹配
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