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 Аннотация. Автоматическое обнаружение местоположения и ориентации, 
выполняемое с помощью системы технического зрения, позволяет уменьшить 
трудоемкость ручного управления космическими манипуляторами и автома-
тизировать операции захвата. Описан программный комплекс для выбора па-
раметров операции сегментации изображения в случае, когда цвет предмета 
существенно отличается от цвета поверхности, на которой он находится. 
Программный комплекс позволяет уменьшить трудоемкость выбора парамет-
ров и существенно увеличить точность определения выделения образа пред-
мета. 
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     Введение.     -Широкое применение автоматизированных технологий способ

ствует развитию роли роботов  в производстве  и исследовании космического 

пространства. Для выполнения сложных задач визуальное обнаружение явля-
ется необходимым условием, , особенно  в случае если     объект и фон имеют

высокий контраст. Однако  в реальных условиях эта задача может осложнять-
       ся из-за нестабильности освещения. Для  обеспечения точного определения 

  положения объектов предла     гается программный комплекс, основанный на 

системах технического процесс зрения, который оптимизирует  выбора пара-

метров сегментации изображения. 

Материалы  и методы; результаты. Технология пороговой сегментации 

изображения получила достаточно большое распространение ис [1–4]. Она -

пользуется, когда яркостные окружающего цвето-  характеристики объектов  и  

фона существенно отличаются. В работе исследуется применение пороговой 

сегмен        тации  в случае, когда поверхность, окружающая объект, окрашена  
            в к цвет, который близок  одному из базовых цветов. На цвет объекта не 

накладывается ограничений за исключением того, что он должен  быть кон-

трастным  к цвету поверхности. 

Для  снижения трудоемкости выбора параметров  сегментации был разра-
ботан комплекс программный , включающий следующие модули: 

– модуль  предобработки данных, преобразующий изображение  в удобный 

для анализа формат; 
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– модуль      поддержки выбора параметров, использующий расчет плотности
распределения точек для упрощения визуального анализа; 

– модуль      сегментации изображения на основе выбранных параметров. 

Система предоставляет пользователю возможность проецировать исход-

ное изображение  в пространство цветов на базовых  RGB,  плоскости основ-

ных цветов их   и  отношений. Эксперименты что подтвердили,  предложенный 

комплекс обеспечивает точное выделение объектов даже при небольших из -

менениях освещения. 

За      ключение. Поведенные эксперименты показали, что  программный

комплекс позволяет существенно уменьшить трудоемкость процедуры выбо-

ра параметров   и количество ошибок сегментации изображения. Представле-
ние исходного изображения   в пространстве RGB и отношениях базовых цве-

       тов, учет плотности распределения пикселей позволяет оценить диапазон 

       возможных значений параметров  и устойчивость выбора при изменениях 

 освещения. Предлагаем      ый подход применим при контрастных различиях  в
        цвете объекта  и окружающей его поверхности производственных как для  

операций, так  и для автоматизированного управления   в космических иссле-

   дованиях. В дальнейшем предполагается расширить возможности примене-

ния по метода при большем диапазона разнообразием цветового  объекта  и -

верхности, условий  и яркости освещения. 
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