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亚像素级激光光条提取及其激光平面标定应用

陈　平　 张志胜　 戴　敏　 陈　恺

（东南大学机械工程学院，南京 ２１１１８９）

摘要：为了标定激光平面以实现三维形貌测量，提出一种亚像素级精度激光光条提取算法．该算法包括两侧
边检测和中心线提取２个部分．首先，利用基于主成分角的渐进概率霍夫变换检测２条侧边并依赖该两侧
边的距离获取光条宽度；然后，应用二维泰勒展式提取具有亚像素级精度的光条中心线并依据重建的三维

坐标标定激光平面．实验结果表明，所提算法光条中心提取速度较快，平均约为７８ｍｓ／帧，光条平面共面误
差较低，限制在０．３ｍｍ以内．因而所提算法能够满足提取光条的两侧边和中心线的需要，且快速可靠、精度
高和抗干扰能力强．
关键词：亚像素提取；中心线提取；激光平面标定；渐进概率霍夫变换；主成分角；二维泰勒展式
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