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"!引言
随着A\U+制造工艺的不断改进!与 AA*相比!

A)+$A\U+)G:O3+3,02.%图像传感器’"( 在同一个芯片

上集成各种信号和图像处理模块的高集成度&低功耗&
成像速度快等优势更加突出" 本文介绍以 A)+智能传

感器对目标信号进行采集!单片机作为核心控制和数

据处理芯片!以 AL‘*实现对 A)+的驱动&‘R*显示&键

盘扫描等其它逻辑控制!用‘A*实现仪器状态界面!以

P+’$@为接口!用 eA完成显示界面软件设计!给出了

一个针对特征标志线检测的光电纠偏控制系统的设计

思想和实现方案"

7!系统的总体设计

系统总体结构如图"所示!传感器对准被检测的

对象进行图像数据的采集!当被检测对象偏离指定位

置时!把偏移的位移量转化成电信号!经滤波和放大电

路后交由单片机进行信号处理" 图像传感器使用定制

的分辨率为D##*L)&"&D*2-0的 A)+传感器!单片机采

用 A$#@"W??#! 内 带 "#位 的 E*A! 转 换 速 率 可

达7##c0C0
单片机负责数据的处理和系统内的相互通信" 放

大电路选用E*$#?"运算放大器!将采集的信号及其补

偿输出分别送至差动放大器的反相和同相输出端!在

进行信号放大的同时!消除复位脉冲所造成的干扰"
A)+输出的图像信号经过 E*$#?"放大后!从 E*d)<引

脚输 入 到 W??#单 片 机 进 行 EQ*转 换" AL‘*采 用

RL\%#D’IA’’9%!为A)+传感器提供驱动时钟!存放从

W??#单片机 +L)口输出的数据!传送按键信息到单片

机!负责单片机警报信号的输出和限位信号的输入"
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系统采用 P+’$@方式与上位 LA机进行通信!用

eA完成显示界面的设计" 纠偏执行机构使用海顿公

司行程为7@GG!步进分辨率为#(#@Q#("GG的直线

步进电机驱动纠偏棍进行纠偏"

?!光电纠偏控制原理

A)+图像传感器结构框图如图7所示" 由光像素

阵列& 行 列 选 择 电 路& 时 序 控 制 电 路& 模 数 转 化 器

$E*A%&增益控制器$L]E%等组成’"( " A)+被允许中断

后每输入一个位同步脉冲启动一次EQ*转换!每次 EQ
*转换结束进入一次 EQ*转换中断!转换值依次添加

到一个一维数组中!直到一行图像信号转换完毕" 采

集的信号经前置放大&滤波预处理和 EQ*等处理后!

!!*
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送到单片机进行处理!计算出特征标志的偏移量与相

应的纠偏控制器的调整量!并将结果转化成与纠偏执

行电机相匹配的控制信号进行纠偏"

67!A)+6s2Hw:;<6

为实现对目标的精确检测和准确纠偏!本文采用

了三种关键技术’7( )$"% 采用自动增益调整电路!根据

检测到模拟信号的不同幅值实时自动调整增益!使 EQ
*转化后的输出信号幅值始终控制在某一固定范围

内#$7% 在图像信号二值化处理时!采用*浮动阀值

法+!根据检测到的实际信号!取信号峰值和谷值的平

均值作为参考阀值!实现参考电平*浮动+的目的#$?%
采用差值数值量化算法!根据量化后的数据建立与被

检测对象空间位置的一一对应关系!可以非常准确的

再现原来的图像!从而精确的计算出检测对象的位置"
其原理是)求取每两个相邻像元的绝对差值 \’1( NS
410d;:-:$1% 9410d;:-:$19"%S!然后加权求平均值 :̂T
3.:O3)

(4-*(@-# 3
3/W(

3/W

=# 3
:=2c3()($=% G:=2c3()($=G3%* $3%

当背景信号相对平稳时!\’1(’:̂3.:O3!当边缘

与背景反差很大时!\’1():̂3.:O3" 所以特征标志的

边缘位置满足)

$/%

两个关系式成立时对应的 1就是特征标志的两个

边缘位置!两个边缘位置的平均值即为特征标志的位

置,2=dC201-12,"

’!AL‘*数字平台

AL‘*的数字平台如图?所示!其中)
$"%可编程电路负责数据总线&地址总线!以及译

码的管 理!同 时 为 AL‘*与 处 理 器 之 间 提 供 通 信 的

接口"

$7%移位寄存器模块负责存放从 W??#单片机 +L)
口输出的数据!接收显示控制字和显示数据!单片机每

@G0发送一个显示控制字和显示数据"
$?%键盘扫描模块负责传送按键信息到单片机!

由计数器来实现" 两片 %’‘+?&?共有四个计数器!每

个计数器负责一个按键的延时"
$’%A)+驱动模块负责提供 A)+传感器的驱动时

钟’?( " 驱动时钟需要两个信号!一个是行同步时钟 +L
dA‘c!另一个是位同步时钟 ALdA‘c" 整个模块的输入

时钟是 由 单 片 机 内 部 时 钟 输 出 引 脚 上 获 得 的 $7’(
@\8l%!经过"7$分频后得到"&"(@c8l!这是行同步模

块+Ld]R<的输入时钟!同时也是采样时钟 ALd)<I信

号" "&"(@c8l经过7分频后得到&@(%c8l信号就是

位同步脉冲"

6?!AL‘*>I*+:;

@!软件设计

$"%目标特征标志的检测

采用差值数值量化算法!根据量化后的数据建立

与被检测对象空间位置的一一对应关系" 特征标志检

测分为黑线标志检测和白线标志检测!所谓黑线标志

检测指特征标志线的反光系数比背景的反光系数小的

标志!白线相反" 以下是部分特征检测子程序)
2̂1;B1,;$ 2̂1;%
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$7% 驱动步进电机纠偏控制

图像传感器检测偏移一个点表示偏移距离为’7(
????/G!步进电机走一步的行程为"7(@/G!步进电机

纠正偏移要走的步数是通过以下方法计算得到的)
A:HdWH2:-N$W/,dF/B’#h#@(#’7(???%Q"7(@#
L5\d+-3CdA2/,-N#h###
L5\d+-3CdI2-:HN $1,-% $A:HdWH2:-%#QQ更新要

走的总的步数

当向左或者向右偏移超出不敏感区时候$不敏感

区在W/,dF/B’@( 中设置%!启动步进电机纠偏动作!向左

还是向右运动由 L5\通道控制" L5\d8:HBdAZ4H3d
),1-变量的值用来控制驱动脉冲的周期"

L5\d8:HBdAZ4H3d),1代码如下)
>NW/,dF/B’W/,d</G(#
A:HdWH2:-N$7’@#Q$>#"7(#%%#"####
L5\dAZ4H3d),1-N$1,-%$A:HdWH2:-%#
L5\d8:HBdAZ4H3d),1-NL5\dAZ4H3d),1-[["#
L5\dAZ4H3d),1-N 9L5\dAZ4H3d),1-(

D!研制结果

研制 的 A)+传 感 器 的 性 能 指 标 为)检 测 宽 度 为

7’GG!检测分辨率为D##*L)!检测线宽是#(7GG!行

扫描速度为7(?G0!检测Q响应时间是 %G0!检测精度

为$#("GG" 本文采用样机对生产线上具有定位线标

志PW)*天线膜的自动分割!纠偏控制器的纠偏控制精

度为$#("@GG!当膜运动速度为"$#\Q\1,时!相邻帖

片运动过程纠偏范围为"(797(’GG"
图’为纠偏控制器的上位LA机显示界面!可以直

观&实时&动态地观察检测标志的运动情况!同时可设

置对焦参数&平衡点位置和标志偏移平衡点的绝对值

等参数"
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%!结束语

随着A\U+工艺的不断改进!A)+在同一个芯片上

集成各种信号和图像处理模块的高集成度&成像速度

快等优势更加突出" 本文采用用 A)+智能传感器对特

征标志线目标信号进行采集!单片机作为核心控制和

数据处理芯片!以 AL‘*实现系统的逻辑控制!研制出

来的光电纠偏控制器具有集成度高&纠偏控制精度高&
易于扩展等特点!在柔性片材的分条与纠偏控制中有

广阔的应用市场"
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