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Винахід належить до галузі вимірювальної техніки і може бути використаний для підвищення 
точності і швидкості вимірювань геометричних параметрів різних об'єктів вимірювань, що 
рухаються. 

Відомий спосіб визначення геометричних параметрів об'єкта вимірювань, що рухається [1, с. 
9-12]. Цей спосіб є найбільш близьким за сукупністю суттєвих ознак до винаходу і обрано за 5 

прототип винаходу. Як і спосіб-винахід, спосіб-прототип включає формування основного 
відеозображення об'єкта вимірювань за допомогою оптичної системи та перетворювача "світло-
сигнал" пристрою формування відеозображень (ПФВЗ), перетворення цього відеозображення в 
цифрову форму і введення в цифрову електронну обчислювальну машину (ЕОМ), компенсацію 
похибки, що виникла внаслідок руху об'єкта вимірювань відносно ПФВЗ, виділення об'єкта 10 

вимірювань та визначення його геометричних параметрів шляхом алгоритмічної обробки 
основного відеозображення об'єкта вимірювань у цифровій ЕОМ. 

Проте, на відміну від способу-винаходу, у способі-прототипі для основного відеозображення 
об'єкта вимірювань спочатку виконують компенсацію похибки, що виникла внаслідок руху 
об'єкта вимірювань, а потім виділяють об'єкт вимірювань та визначають його геометричні 15 

параметри. Для об'єкта вимірювань, що рухається відносно ПФВЗ, вказана похибка 
проявляється у розмитті контурів цього об'єкта на відеозображенні у напрямку руху. Цей ефект 
обумовлено фізичними процесами формування відеозображення у перетворювачі "світло-
сигнал" ПФВЗ [2, с. 182-187; 3; 4]. 

При цьому для компенсації вказаної похибки використовують значення параметрів руху 20 

(наприклад, швидкості) об'єкта вимірювань, що визначені заздалегідь. Такий підхід не враховує 
можливі зміни параметрів руху в процесі вимірювань геометричних параметрів, що обумовлені 
впливом випадкових факторів та нестаціонарними умовами вимірювань. Наслідком цього є 
неповна компенсація вказаної похибки і низька точність визначення геометричних параметрів 
об'єкта вимірювань за основним відеозображенням. 25 

Крім того, у способі-прототипі компенсацію похибки, що виникла внаслідок руху об'єкта 
вимірювань відносно ПФВЗ, виконують шляхом алгоритмічної обробки в цифровій ЕОМ всього 
відеозображення об'єкта вимірювань, оскільки цей об'єкт вимірювань ще не виділено на 
відеозображенні. Така компенсація похибки є складною і довготривалою процедурою для 
цифрового відеозображення об'єкта вимірювань, що має великий розмір у дискретних точках. 30 

Наслідком цього є низька швидкодія способу-прототипу. 
Таким чином, спосіб-прототип має низьку точність і швидкодію визначення геометричних 

параметрів об'єкта вимірювань, що рухається. 
В основу винаходу поставлена задача удосконалення способу визначення геометричних 

параметрів об'єкта вимірювань, що рухається, щоб забезпечити підвищення точності та 35 

швидкодії визначення геометричних параметрів цього об'єкта. 
Поставлена задача вирішується таким чином. В спосіб-винахід, що включає формування 

основного відеозображення об'єкта вимірювань за допомогою оптичної системи та 
перетворювача "світло-сигнал" пристрою формування відеозображень (ПФВЗ), перетворення 
цього відеозображення в цифрову форму і введення в цифрову електронну обчислювальну 40 

машину (ЕОМ), компенсацію похибки, що виникла внаслідок руху об'єкта вимірювань відносно 
ПФВЗ, виділення об'єкта вимірювань та визначення його геометричних параметрів шляхом 
алгоритмічної обробки основного відеозображення об'єкта вимірювань у цифровій ЕОМ, 
введені нові суттєві ознаки. Згідно з винаходом, після введення в цифрову ЕОМ основного 
відеозображення об'єкта вимірювань формують ряд додаткових його відеозображень, 45 

перетворюють їх у цифрову форму і вводять у цифрову ЕОМ, потім виділяють об'єкт 
вимірювань на основному та додаткових його відеозображеннях шляхом їх алгоритмічної 
обробки у цифровій ЕОМ і визначають параметри руху об'єкта вимірювань, з урахуванням яких 
виконують компенсацію похибки, що виникла внаслідок руху об'єкта вимірювань, на основному 
його відеозображенні для ділянок, що містять контур об'єкта вимірювань, після чого на 50 

основному відеозображенні знову виділяють об'єкт вимірювань і остаточно визначають його 
геометричні параметри. 

Підвищення точності визначення геометричних параметрів об'єкта вимірювань, що 
рухається, забезпечується за рахунок використання додаткових відеозображень цього об'єкта 
вимірювань для визначення поточних значень його параметрів руху. Отримані значення 55 

параметрів руху використовують для компенсації похибки, що обумовлена рухом об'єкта 
вимірювань відносно ПФВЗ. Оскільки ці значення точно відповідають поточним умовам 
вимірювань, то спосіб-винахід забезпечує повну компенсацію вказаної похибки на основному 
відеозображенні об'єкта вимірювань. 
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Після компенсації вказаної похибки на основному відеозображенні повторно виділяють 
об'єкт вимірювань і визначають його геометричні параметри без впливу вказаної похибки, що 
повністю скомпенсована. 

Компенсацію похибки, що обумовлена рухом об'єкта вимірювань відносно ПФВЗ, виконують 
тільки для ділянок основного відеозображення об'єкта вимірювань, що містять контур цього 5 

об'єкта вимірювань. Це є можливим завдяки тому, що об'єкт вимірювань вже виділено при 
визначенні його параметрів руху. В результаті суттєво скорочується кількість обчислювальних 
операцій, необхідних для компенсації вказаної похибки, і підвищується швидкодія способу-
винаходу. При цьому виграш у часі є більшим, ніж затрати часу на формування та попередню 
обробку декількох десятків додаткових відеозображень об'єкта вимірювань. 10 

Таким чином, забезпечується суттєве підвищення точності і швидкодії визначення 
геометричних параметрів об'єкта вимірювань, що рухається. 

Перелік креслень, що пояснюють суть способу-винаходу: 
- фіг. 1 - структурна схема пристрою, що реалізує спосіб-винахід; 
-фіг. 2, а, б - тестові відеозображення прямокутника та еліпса з випадково обраними 15 

геометричними параметрами; 
-фіг. 3, а, б, в - відеозображення поверхні виробу з граніту Покостівського родовища 

Житомирської області, для якого використано спосіб-винахід. 
Спосіб визначення геометричних параметрів об'єкта вимірювань, що рухається, виконують у 

такій послідовності. 20 

1. Формують основне відеозображення об'єкта вимірювань за допомогою оптичної системи 
та перетворювача "світло-сигнал" ПФВЗ, перетворюють це відеозображення в цифрову форму і 
вводять у цифрову ЕОМ. 

2. Формують ряд додаткових відеозображень об'єкта вимірювань, перетворюють їх у 
цифрову форму і вводять у цифрову ЕОМ. В результаті цифрова ЕОМ містить основне та TV 25 

додаткових відеозображень об'єкта вимірювань. 
3. Виділяють об'єкт вимірювань на основному та додаткових його відеозображеннях шляхом 

їх алгоритмічної обробки у цифровій ЕОМ і визначають параметри руху об'єкта вимірювань. 
4. На основному відеозображенні об'єкта вимірювань для ділянок, що містять контур об'єкта 

вимірювань, компенсують похибку, що виникла внаслідок руху об'єкта вимірювань відносно 30 

ПФВЗ з урахуванням визначених у п. 3 параметрів руху. 
5. На основному відеозображенні знову виділяють об'єкт вимірювань і остаточно 

визначають його геометричні параметри. 
Для перевірки працездатності способу-винаходу було створено пристрій, що його реалізує 

(фіг. 1). 35 

Вказаний пристрій містить об'єкт 1 вимірювань, пристрій 2 формування відеозображень та 
цифрову ЕОМ 6. Пристрій 2 формування відеозображень містить оптичну систему 3, 
перетворювач 4 "світло-сигнал", аналогово-цифровий перетворювач 5. Вхід оптичної системи 3 
оптично пов'язаний з об'єктом 1 вимірювань, а її вихід оптично пов'язаний із входом 
перетворювача 4 "світло-сигнал", вихід якого підключено до входу аналогово-цифрового 40 

перетворювача 5, вихід якого підключено до входу цифрової ЕОМ 6. 
Пристрій для визначення геометричних параметрів об'єкта вимірювань, що рухається, 

працює таким чином. Пристрій 2 формування відеозображень формує основне 
відеозображення об'єкта вимірювань. Це відбувається за допомогою оптичної системи 3 та 
перетворювача 4 "світлосигнал". Далі пристрій 2 формування відеозображень перетворює 45 

основне відеозображення об'єкта 1 вимірювань у цифрову форму та вводить це 
відеозображення в цифрову ЕОМ 6. 

Після цього пристрій 2 формування відеозображень формує ряд додаткових 
відеозображень об'єкта 1 вимірювань, перетворює їх у цифрову форму та вводить у цифрову 
ЕОМ 6. 50 

Цифрова ЕОМ 6 виділяє об'єкт 1 вимірювань на основному та додатковому його 
відеозображеннях і визначає параметри його руху. Далі цифрова ЕОМ 6 на основному 
відеозображенні об'єкта 1 вимірювань: 

- компенсує похибку, обумовлену рухом об'єкта 1 вимірювань відносно ПФВЗ; 
- повторно виділяє об'єкт 1 вимірювань і остаточно визначає його геометричні параметри. 55 

За допомогою пристрою для визначення геометричних параметрів об'єкта вимірювань, що 
рухається, було проведено ряд досліджень. Як об'єкт 1 вимірювань використовували тестові 
відеозображення прямокутника та еліпса з випадково обраними геометричними параметрами 
(фіг. 2, а, б), а також відеозображення поверхні виробів з граніту Покостівського родовища 
Житомирській області (фіг. 3, а). Ці вироби рухаються в процесі вимірювань відносно пристрою 60 
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2 формування відеозображень, що обумовлено технологічним процесом їх виготовлення. 
Вимірювання геометричних параметрів виробів з природного каменю необхідні для оцінки якості 
цих виробів [5]. 

Як пристрій 2 формування відеозображень використовували цифрову відеокамеру Sony 
Cyber-Shot DSC-H9, цифрової ЕОМ 6 - персональний комп'ютер Pentium 4-1,7 ГГц. Розмір 5 

основного та додаткових відеозображень дорівнював 640×480 дискретних точок, глибина 
кольору (кількість рівнів квантування аналого-цифрового перетворювача 5) - 8 дискретних рівнів 
у кожному з трьох каналів кольорового відеозображення. 

В результаті досліджень отримано відеозображення об'єкта 1 вимірювань (фіг. 3, б) з 
похибкою, що обумовлена його рухом відносно пристрою 2 формування відеозображень, а 10 

також відеозображення об'єкта 1 вимірювань (фіг. 3, в) зі скомпенсованою похибкою. В 
результаті компенсації вказаної похибки точність визначення геометричних параметрів виробів 
з природного каменю підвищено на 30 %, час вимірювань для структурних елементів поверхні 
виробу складає (5…7) с. 

Таким чином, спосіб-винахід забезпечує підвищення точності та швидкості визначення 15 

геометричних параметрів об'єктів вимірювань, що рухається відносно ПФВЗ. 
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ФОРМУЛА ВИНАХОДУ 30 

 
Спосіб визначення геометричних параметрів об'єкта вимірювань, що рухається, який включає 
формування основного відеозображення об'єкта вимірювань за допомогою оптичної системи та 
перетворювача "світло-сигнал" пристрою формування відеозображень (ПФВЗ), перетворення 
цього відеозображення в цифрову форму і введення в цифрову електронну обчислювальну 35 

машину (ЕОМ), компенсацію похибки, що виникла внаслідок руху об'єкта вимірювань відносно 
ПФВЗ, виділення об'єкта вимірювань та визначення його геометричних параметрів шляхом 
алгоритмічної обробки основного відеозображення об'єкта вимірювань у цифровій ЕОМ, який 
відрізняється тим, що після введення в цифрову ЕОМ основного відеозображення об'єкта 
вимірювань формують ряд додаткових його відеозображень, перетворюють їх у цифрову форму 40 

і вводять у цифрову ЕОМ, потім виділяють об'єкт вимірювань на основному та додаткових його 
відеозображеннях шляхом їх алгоритмічної обробки у цифровій ЕОМ і визначають параметри 
руху об'єкта вимірювань, з урахуванням яких виконують компенсацію похибки, що виникла 
внаслідок руху об'єкта вимірювань, на основному його відеозображенні для ділянок, що містять 
контур об'єкта вимірювань, після чого на основному відеозображенні знову виділяють об'єкт 45 

вимірювань і остаточно визначають його геометричні параметри. 
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