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摘要：基于 ＦＰＧＡ＋ＤＳＰ的嵌入式系统以其灵活的芯片选型和高功效的计算性能，适合在环境恶劣以及对系统在

线实时运行有严格要求的农业分拣领域中应用。针对棉纺产线中的异纤清除机设计，从检出原理、系统软硬件和

剔除系统方面讨论了基于嵌入式系统的设备设计。检出原理方面，除常见的白光和紫外光检测外，在不增加相机

的情况下通过增加偏振通道来增强透明地膜检测。在系统软件设计方面，提出了基于三线阵相机亚像素空间分离

量测速方案和基于统计学习的阈值检测。在系统硬件方面，设计了具有功耗和物料成本优势的嵌入式相机数据处

理平台，并移植优化算法以满足系统实时性需求。在剔除系统方面，设计了基于目标实时速度的控制方案。试验

结果表明，测速方案能正确获取目标速度，并能在剔除系统测试中适应风速变化，准确打击。设备对棉花带有明显

差异的异纤及带有荧光粉的丙纶丝和透明薄膜的检出率高于 ８０％，而对接近棉花颜色的淡黄色异纤检出率稍低于

８０％。长期试验结果显示，异纤清除机能适应产线变化，操作简便，能检出国内现有常见异纤，性能稳定。
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　　引言

毛发、丙纶丝、毛线、地膜、碎布等异性纤维（简

称异纤）是影响棉纺产品质量的重要杂质，如何快

速准确的将混杂在原棉中的异纤分拣识别并挑选出

来是棉纺行业最为关注的焦点之一
［１－８］

。作为农业

机械分拣设备中的一种，异纤清除机因能在线稳定

高效地剔除高速棉流中的异纤，而成为国内生产线

的主要设备。

在异纤清除机设计中，高速图像数据处理系统

设计与实现占有重要地位。农业分拣设备工作现场

通常高温、高湿度、高粉尘，并常有将分拣设备嵌入

原产线进行升级改造的需求，所以对设备的功耗和

硬件稳定性要求较高。此外图像处理系统还需在线

实时处理图像数据，并控制剔除系统进行检出。针

对上述应用特性，基于 ＦＰＧＡ＋ＤＳＰ的嵌入式方案，
因其在数学运算中突出的功耗效率比

［９－１２］
，具有支

持硬实时应用（Ｈａｒｄｒｅａｌｔｉｍｅａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎ）的能力，
以及丰富的工业级芯片种类，适用于农业分拣设备

的低成本、小型化和高可靠性设计。

关于异纤检测算法和系统设计的研究较

多
［１－８］

，但是针对在线实时性要求下的算法结构设

计，以及产线适应性的研究较少。针对嵌入式系统

设计的研究多为处理系统的实现细节
［１３］
，有关整机

系统层面的全面研究较少
［１４］
。

本文基于异纤检测检出原理，通过分析拍摄图

像的特征，设计检测算法，并着重研究能增强生产线

适应性的技术。根据算法特点设计图像处理硬件系

统和剔除机构控制方案。最终将包含嵌入式系统在

内的异纤清除机整机设备实现，并安装于实际生产

线进行长期试验和测试。

１　基于嵌入式系统的异纤清除机系统设计

１１　异纤清除机整体设计
异纤清除机结构如图１所示，由输棉管道、相机、

光源、高压喷阀以及除杂风机等组成。相机拍摄输棉

管道中被灯管从管道正反两面照射的棉流，并在每组

相机对面设置背景条以生成无棉覆盖区域拍摄背景。

１２　异纤清除机检出方案设计
传统筛选感知系统由光电二极管和超声波等方

式实现，随着半导体行业的发展与升级，线阵相机被

越来越广泛地应用于检测。文献［４，６－７］采用高
速线阵相机拍摄处于测试通道中移动的棉花。本文

使用基于安森美公司 ＫＬＩ２１１３型传感器的三线阵传
感器相机，该相机像元数为 ２０９８，每通道像元点频
为２０ＭＨｚ。经过定制改造，在启用三线空间校正模

图 １　异纤清除机结构图

Ｆｉｇ．１　Ｓｔｒｕｃｔｕｒｅｄｉａｇｒａｍｏｆｆｏｒｅｉｇｎｆｉｂｅｒｄｅｔｅｃｔｉｎｇｍａｃｈｉｎｅ
１．输棉管道　２．气流方向　３．除杂风机　４．背景条　５．相机　

６．白光／紫外光灯管　７．羽毛　８．丙纶丝　９．塑料薄膜　１０．棉花

１１．高压喷阀　１２．高压气流
　

式下，相机行频 ｆｌｉｎｅｒａｔｅ仍保持为最高的９２ｋＨｚ
［１５］
。

异纤的检出原理主要利用棉花和异纤在不同光

谱反射特性下的差异性，在实际应用中良好的光照

方案可以突出检测目标的特征，有效降低算法的复

杂度。文献［１］测试并总结了异纤的检测波段，在
实践中常见的检测方式为白光与紫外光

［２］
。本文

在紫外光通道中增加偏振光通道，利用光测弹性的

干涉效应提高透明薄膜的检出率。此方案为紫外光

偏振通道混合检测，相机数量较原白光和紫外光方

案并无增加，具体设置如图２所示。

图 ２　紫外光及偏振光路设置

Ｆｉｇ．２　ＵＶａｎｄｐｏｌａｒｉｌｌｕｍｉｎａｔｉｏｎｓｙｓｔｅｍ
１．相机　２．检偏器　３．紫外光灯管　４．输棉管道　５．被摄物体

６．起偏器　７．偏振光源
　

其中，紫外光灯管布置在输棉管道两侧；偏振灯

管布置在相机拍摄的中线上，并与相机间设置起偏

器、检偏器２块偏振玻璃；被摄物体与相机只间隔检
偏器。此光路设计中，原紫外检测相机仍旧能透过

检偏器检测荧光反应异纤，相对于文献［１６］中紫外
与偏振相机分离方案，可在不增加相机数量的条件

下增加透明薄膜的检出率。增加偏振光路设计后，

异纤检出类型将覆盖我国大部分常见异纤种类。

１３　异纤检测算法设计

典型目标检测算法流程图如图３所示。
为快速准确地提取目标，检测算法通常采取由

粗到精，算法复杂度由简单到复杂的策略。图 ３中
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图 ３　目标检测算法流程图

Ｆｉｇ．３　Ｆｌｏｗｃｈａｒｔｏｆｔａｒｇｅｔｄｅｔｅｃｔｉｏｎａｌｇｏｒｉｔｈｍｓ
　
前２步用于从全图中快速提取出候选区域并初步确
认，在计算上利用最明显且简单的方式，例如灰度统

计、边缘信息等确认目标的可能区域。后２步中，先
利用精细特征，如尺寸、纹理、面积、不变矩、统计特

征等对较小的候选区域进行运算量稍大的分析，去

除误判虚景后，得到检测目标区域，然后根据特征提

取分类方式如神经网络分类器等复杂算法对目标进

行分类识别，从中挑选有价值目标。

根据检测算法流程分析，目标确认算法输出的

检测信息已经能够保证检出效果，即使只有少量运

用复杂度最高的目标分类识别算法，系统在安装调

试后也能达到较好的检出率。按此思路设计的检测

算法并行度高，复杂度较低，较适合嵌入式方案实

现，但是算法设计时将更加依赖实际拍摄特征。所

以设计算法时应从拍摄图像特征出发，设计算法流

程，并着重增强算法对实际拍摄环境适应性。根据

设备实际拍摄情况特性，可以得到下列图像特征，用

于算法流程设计：

（１）在白光、紫外光和偏振光设置中，异纤与棉
花有色差或边缘梯度差异。

（２）异纤数量相对于棉花数量为较小值，所以
在统计上占主要部分的是棉花与背景值，经过调试

后，棉花与背景间的梯度和色差都较小。

（３）棉花种类变化时，拍摄图像中棉花部分会
发生变化，但异纤数量在总量中占比仍较小。

（４）根据异纤材质不同，以及风速和附着棉团
尺寸不同，实际速度会有差异。

基于上述 ４点图像特征，本文设计的算法流程
如图４所示。

图 ４　异纤检测算法流程图

Ｆｉｇ．４　Ｆｌｏｗｃｈａｒｔｏｆｆｉｂｅｒｄｅｔｅｃｔｉｏｎａｌｇｏｒｉｔｈｍｓ
　

算法在设计时分为非实时性的阈值学习部分，

以及有实时性要求的梯度空间及色差空间检测部

分。通过开机后的阈值学习，完成算法对生产线状

态的适应，然后进入检测状态完成异纤检出，并定时

重新学习阈值和统计棉速均值以适应生产线变化。

１３１　基于色差和梯度空间的目标检测算法
根据检出原理分析以及设备图像特征，检测算

法可利用异纤与棉花在色差空间和梯度空间的特征

区别进行设计
［８］
。在色差检测中，可选择将原始

ＲＧＢ空间的图像数据转化至较符合人眼感受的 Ｌａｂ
空间进行色差分析。基于国际照明学会（ＣＩＥ）的
Ｌａｂ均匀颜色空间定义，两点间色差可表示为

ΔＥａｂ＝ （ΔＬ）２＋（Δａ）２＋（Δｂ）槡
２

（１）
式中　ΔＬ———两点间 Ｌ通道差值

Δａ———两点间 ａ通道差值
Δｂ———两点间 ｂ通道差值

为更好适应异纤清除机实际工作情况，分别对

式（１）中的各变量差值增加权重系数。

ΔＥａｂ＝ α（ΔＬ）２＋β（（Δａ）２＋（Δｂ）２槡 ） （２）
其中 α＋β＝１ （３）
式中　α、β———权重系数，取值为０～１

通过式（２）、（３）调整各分量在色差计算中所占
比例。

梯度空间转化可用梯度算子实现。鉴于图片中

异纤的方向是随机的，在设计中采用拉普拉斯算子

提取梯度信息。该算子具有实现简单、为同性微分

算子且具有旋转不变性的特点。一个二维图像函数

的标准拉普拉斯变换是各向同性的二阶导数，其离

散形式为

Δ２ｆ（ｘ，ｙ）＝ｆ（ｘ＋１，ｙ）＋ｆ（ｘ－１，ｙ）＋ｆ（ｘ，ｙ＋１）＋
ｆ（ｘ，ｙ－１）－４ｆ（ｘ，ｙ） （４）

式（４）可用３×３掩膜
０ １ ０
１ －４ １









０ １ ０
实现。

拉普拉斯算子为各向同性，处理的是横向、纵向

分辨率相同的图像，本系统应用中横向分辨率大于

纵向分辨率，可适当增加横向的处理点数，改进后的

３×７掩膜为
０ ２ ３ ５ ３ ２ ０
１ －４ －６ －１２ －６ －４ １









０ ２ ３ ５ ３ ２ ０
。

为保证检出率，需对图像中 Ｒ、Ｇ、Ｂ３通道全部
进行梯度空间转化。

１３２　阈值选取算法设计
通过二值化对图像进行分割时，阈值选取是难

点，传统研究的对象是挑选过的包含异纤的切片检

测数据，此时大津法是最常用的计算图像阈值的方

法。但是在实际应用中棉花和背景在统计中占绝对

主体部分，异纤仅占非常小的部分，若棉花与背景融

合较好，则直方图分布中只有一个波峰，此时需要直

方图中有２个波峰的大津法进行阈值提取效果不明
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显。若采用更复杂的算法，计算量会有明显的上升。

为解决上述问题，在算法设计中可通过统计特性求

取梯度或色差通道阈值。

图 ５为安装调试背景与棉花亮度后，产线正常
走棉工况下的典型图像。背景（红点处）Ｒ、Ｇ、Ｂ值
为１１２、１１３、１１２，棉花根据厚度可分为接近边缘的
较薄部分（绿点处）以及靠近中央较厚部分（蓝点

处），其 Ｒ、Ｇ、Ｂ值分别为 １２１、１１９、１２０和 １１２、１０８、
１１５。背景部分的梯度及色差差异接近于零，并且棉
花与背景的交界处有较小的梯度及色差变化，此外

棉花开松后的厚度是向中心逐渐缓慢增加，上述现

象导致棉花表面图像产生连续的变化，所以棉花及

背景图片的直方图统计特性体现为：接近灰度值零

点附近呈现概率分布较高的“尖峰”。实现中采用

统计的方式，将梯度和色差检测最末尾固定百分比

的点对应值设定为阈值，并且根据工程经验设置最

小保护值。在棉花发生变化后，虽然棉花与背景梯

度及色差发生变化，但是异纤所占比例仍旧是一较

小值。此方法在实践中，能在大量无效的棉花和背

景数据中高效率挑选疑似目标，通过调整阈值对应

的百分比数值，即可保证不漏掉检测目标。

图 ５　背景、棉花与墨绿色异纤的现场拍摄图

Ｆｉｇ．５　Ｌｉｖｅｓｈｏｔｏｆｂａｃｋｇｒｏｕｎｄ，ｃｏｔｔｏｎａｎｄｆｏｒｅｉｇｎｆｉｂｅｒ
　
１３３　目标测速算法设计

现场应用时疑似的目标速度与其所附着的棉团

尺寸有关，为一变化值，并且目标速度影响图像数据

中检出目标的实际纵向尺寸计算，如不能将每个检

出目标的速度信息及时更新，会造成大量误判。文

献［１７］描述了一种利用上下重叠放置的 ２台相机，
通过图像匹配进行测速的方法。但是此方案需要增

加一台相机进行测速，并且叠放的 ２台相机拍摄数
据相同，无法提供更多信息。本文选用的三线阵相

机含有空间分离的３条传感器，通常在使用中，采用
人工或测速装置输入速度信息，用以调整 ３条传感
器间的数据修正量，即空间分离量

［１８］
。但是棉纺产

线实际应用中，棉花在管道中高速运动，不能通过接

触式测量获取速度，如简单采用平均速度，不能准确

体现目标信息，所以需要研究针对每个疑似目标的

测速方案。

通过理论可推导目标速度 Ｖ与三线阵相机空
间分离量 ｎ、相机行频 ｆｌｉｎｅｒａｔｅ以及光学放大率 Ｍ的关
系式为

Ｖ＝Ｍ
Δｄｆｌｉｎｅｒａｔｅ
ｎ

＝ｕ
ｖ
Δｄｆｌｉｎｅｒａｔｅ
ｎ

（５）

式中　ｕ———物距，ｍｍ
ｖ———镜头焦距，ｍｍ
Δｄ———三线阵传感器中两通道间距，文中取

１１２μｍ
当相机设置完毕后光学放大率和行频为固定

值，若能估算出两通道间亚像素级空间校正值，即可

计算得出拍摄目标的精确速度，并推知准确的目标

纵向分辨率。

亚像素级三线分离量估算可以通过对相机拍摄

图像中不同谱段的数据，使用基于灰度空间的归一

化相关系数（Ｎｏｒｍａｌｉｚｅｄｃｏｒｒｅｌａｔｉｏｎｃｏｅｆｆｉｃｉｅｎｔ，ＮＣＣ）
和鲁棒性强的二次曲线拟合相结合的亚像素匹配算

法推得，计算步骤如下：

（１）图像 Ｉ１和 Ｉ２间相同大小，但是互相有位移
的数据间归一化相关系数的计算式为

Φ（ｐ，ｗｐ）＝
（Ｆ１，ｐ－Ｆ１，ｐ）（Ｆ２，ｐ＋ｗｐ－Ｆ２，ｐ＋ｗｐ）

‖Ｆ１，ｐ－Ｆ１，ｐ‖‖Ｆ２，ｐ＋ｗｐ－Ｆ２，ｐ＋ｗｐ‖

（６）

式中　Ｆ１、Ｆ２———图像 Ｉ１和图像 Ｉ２中区域面积相同
的图像数据

Ｆ１、Ｆ２———图像数据 Ｆ１和 Ｆ２的均值
ｐ———图像区域的中心坐标点
ｗｐ———位移

（２）求取归一化相关系数 Φ（ｐ，ｗｐ）的极值点，
可首先对其最大值点及附近点使用二次曲面

ｆ（ｘ，ｙ）进行拟合估计。
　ｆ（ｘ，ｙ）＝α５ｘ

２＋α４ｙ
２＋α３ｘｙ＋α２ｘ＋α１ｙ＋α０ （７）

式中　α０、α１、α２、α３、α４、α５———二次曲面拟合系数
引入拟合系数向量 Ｘ，并结合式（７）可得

ＡＸ＝Ｂ （８）
其中　　Ｘ＝［α５　α４　α３　α２　α１　α０］

Ｔ
（９）

Ａ＝

ｘ２０ ｙ２０ ｘ０ｙ０ ｘ０ ｙ０ １

ｘ２１ ｙ２１ ｘ１ｙ１ ｘ１ ｙ１ １

     

ｘ２５ ｙ２５ ｘ５ｙ５ ｘ５ ｙ５













１

（１０）

Ｂ＝［ｆ０　ｆ１　ｆ２　ｆ３　ｆ４　ｆ５］
Ｔ

（１１）
向量 Ｘ通过式（８）～（１０）的伪逆矩阵法求得

Ｘ＝（ＡＴＡ）－１ＡＴＢ （１２）
求得拟合系数向量 Ｘ后，利用求导法，即可得到二
次曲面 ｆ（ｘ，ｙ）的极值坐标（ｘｍａｘ，ｙｍａｘ），该坐标数值
即为亚像素三线分离量。

ｆ
ｘ
＝２α５ｘｍａｘ＋α３ｙｍａｘ＋α２＝０

ｆ
ｙ
＝２α４ｙｍａｘ＋α２ｘｍａｘ＋α１{ ＝０

（１３）

６４ 农　业　机　械　学　报　　　　　　　　　　　　　　　　　２０１７年



由式（１３）可推得极值点（ｘｍａｘ，ｙｍａｘ）与拟合系数的关
系为

ｘｍａｘ＝
２α２α４－α１α３
α２３－４α５α４

ｙｍａｘ＝
２α５α１－α２α３
α２３－４α５α










４

（１４）

基于二次曲面拟合的亚像素匹配方法精度在文

献［１９］中有讨论，最大有０１个像素点的误差。
１４　基于嵌入式系统的图像数据处理系统设计

在相机数据处理板卡中，核心数据处理芯片的

选型占重要地位。较常见的核心芯片构架有：ＣＰＵ／
ＡＲＭ、ＧＰＵ、ＦＰＧＡ、ＤＳＰ等。针对上述各芯片构架的
讨论和应用，近年研究观点如下：

（１）相较于 ＣＰＵ／ＡＲＭ，ＤＳＰ和 ＧＰＵ更适合进
行大规模数学运算。在运算速率指标上，ＧＰＵ高于
ＤＳＰ，但是在功耗效率指标上，ＤＳＰ占有优势［９］

。

（２）ＧＰＵ相较 ＦＰＧＡ在开发难度和高性能运算
领域应用中优势明显，而 ＦＰＧＡ则能以较低的频率
实现如中值滤波等运算，功耗效率较 ＧＰＵ有优
势

［１０］
。

（３）在最新的报道中，也有使用 ＧＰＵ实现实时
目标检测的研究

［１１］
。但是该报道中也存在如下问

题：嵌入式 ＧＰＵ在开发时，只能以 ＮｖｉｄｉａＴＸ１板卡
套件或核心板形式进行，并不单独提供 ＧＰＵ芯片供
用户自行设计电路系统。此外 ＧＰＵ应用时必须基
于大型操作系统例如 Ｌｉｎｕｘ，而 Ｌｉｎｕｘ在硬实时应用
中通常还需要额外改造

［１２］
。

综上所述，为了在线实时处理相机三通道输出

的６０ＭＢ／ｓ的数据，并考虑到设备功耗以及驱动剔
除系统的硬实时需求，本文设计了如图 ６所示的基
于 ＦＰＧＡ＋ＤＳＰ方案的嵌入式处理板卡，其中 ＦＰＧＡ
选用工业级 ＥＰ３Ｃ５５Ｆ２３Ｉ７，ＤＳＰ选用文献［１３］中 ＤＳＰ
ＤＭ６４２的后续升级版本（工业级 ＤＭ６４８），并使用轻
量级硬实时 ＴＩ ＲＴＯＳ作为板卡操作系统。嵌入式
板卡高速数据输出选用千兆网口接口，增强板卡间

组网能力，能简易适配多相机方案，并能完成原始高

速图像数据输出或算法检测结果输出。上述嵌入式

板卡单块功耗小于 １２Ｗ。设计方案使用全工业级
芯片实现，并通过看门狗功能防止死机现象产生，在

同样可实时目标检测的条件下系统功耗和成本相较

其他方案有成本低和稳定性好优势。

基于１３节算法设计思路，可将算法中属于数
据预处理的部分：梯度空间转换及色差空间转换代

码，使用 ＦＰＧＡ实现，而将从二值化开始，包括游程
编码、基于连通域大小的特征提取、速度测算以及外

接矩等算法部分由 ＤＳＰ实现。

图 ６　嵌入式处理板卡结构框图

Ｆｉｇ．６　Ｓｔｒｕｃｔｕｒｅｄｉａｇｒａｍｏｆｅｍｂｅｄｄｅｄｂｏａｒｄ
　
原始数据分通道在 ＦＰＧＡ内完成由梯度算子卷

积完成梯度转换，并通过查找表转换成 Ｌａｂ空间数
据。上述两类转换数据加上原始相机数据总共为

１８０ＭＢ／ｓ数据传输至 ＤＳＰ。ＤＭ６４８系统共提供
５路 ＶＰＯＲＴ接口，本系统使用 ３路 ＶＰＯＲＴ通道作
为传输通道，其每路能提供最高为１０８ＭＨｚ的１６ｂｉｔ
数据位宽。ＤＳＰ与 ＦＰＧＡ之间的配置信息不需要实
时性传输，所以系统可选择接口简单的 ＥＭＩＦ作为
低速数据通路，ＦＰＧＡ在此接口下可作为 ＤＳＰ的外
部存储器使用。

在算法移植实现中，应充分发挥线阵相机数据

流以行为单位输出的特点。在梯度转换处理中，

ＦＰＧＡ端进行了缓存一行数据的处理，在 Ｌａｂ空间
转换中采用并行转换方式，最终将数据按照 ＤＳＰ端
接收协议格式摆放，并通过ＶＰＯＲＴ接口输出数据至
ＤＳＰ进行算法处理。最终检测数据通过 ＤＳＰ板千
兆接口和交换机汇总于设备状态显示用简易工控

机，将检测数据上传云端服务器，供后续处理。

１５　基于目标实时速度修正的剔除系统设计
分拣设备的执行部分是机电结合部件，根据用

途不同可有多种形式，文献［１３］中的果物分选设备
需控制电磁铁驱动的翻板，而本文设计的异纤清除

机和常见的大米分拣机都使用电磁高压气阀作为吹

出异物的执行机构，其中喷阀启动时机的选择是关

键问题。在喷阀启动时机计算中，相机和喷阀间距

由实际机械尺寸决定。风速、管道长以及各个步骤

用时关系如图７所示。

图 ７　喷阀启动时间计算示意图

Ｆｉｇ．７　Ｄｉａｇｒａｍｏｆｖａｌｖｅｄｅｌａｙｔｉｍｅｃａｌｃｕｌａｔｉｏｎ

图７中总时长 ｔ０可用相机和喷阀间距除以检测
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目标速度得出；ｔ１用来表示异纤在图像中的位置；ｔ２
为嵌入式板卡计算时间；ｔ３表示信号从嵌入式板卡
出发时刻与喷阀驱动信号发出的时间差；ｔ４为喷阀
启动延时，用以建立气压，与喷阀本身属性有关；ｔ５
用来增加小部分提前量以防拍摄的异纤只是部分暴

露；喷阀启动修正量 ｔ６为从总时长 ｔ０中除去之前所有
分步耗时（ｔ１～ｔ５）的剩余时间。喷阀开启时长可通过
异纤实际长度和速度计算。

２　系统实验与分析

２１　阈值选取算法实验与分析
设备设定开机后等待灯管预热 ５ｍｉｎ为学习状

态，并将５０行数据作为一帧图像，通过统计学习色
差和梯度阈值，共学习 ５５２ｋ帧图像，实际使用阈
值通过统计得出，并设定最低值保护算法以免当无

棉花情况下计算获得过低阈值。学习时间结束后软

件进入检测状态。

图８是现场３条产线正常运行时的归一化梯度
曲线。３条曲线对应的产线走棉量相当，都约为
４００ｋｇ／ｈ。由图８可知，占图像中主体部分的梯度
都小于１０。可将梯度 １０作为学习最小保护值，并
取固定百分比的梯度作为二值化阈值，如在图 ８中
归一化频数取０２时，产线２对应阈值为 １４，产线 １
和３对应为 １３。可见棉花和图像背景调节的不同
会造成统计时有少量差异，但是基于阈值学习后的

阈值相近。阈值选取百分比可以通过软件主界面灵

敏度设置成比例调整，即可保证异纤基本不漏判。

在更换棉花或光路照明稍有变化后，变化较多的是

棉花与背景之间的绝对值变化，而背景、棉花、异纤

之间统计关系不会有剧烈变化，异纤在棉花中所占

比例仍是一个较小的值，设备通过学习新阈值即可

初检出所有疑似目标。

图 ８　归一化梯度曲线

Ｆｉｇ．８　Ｃｕｒｖｅｓｏｆｎｏｒｍａｌｉｚｅｄｇｒａｄｉｅｎｔ
　

２２　目标测速算法实验与分析

目标测速算法将分为滚筒实验台实验和产线实

际运行实验两部分。滚筒实验台可定量验证测速算

法的可行性，实验装置如图 ９所示。架设在架子上
的相机使用 ５０ｍｍ焦距镜头垂直拍摄贴于滚筒上
的测试靶纸；滚筒由变频器控制的交流电动机带动

转动，其转速可以通过旋转编码器读出。滚筒周长

多次测量取平均值为 ８３３２ｍｍ，测量相机物距为
７１７ｍｍ，依据光路计算得式（５）中光学放大率 Ｍ为
１４３４。实验中典型校正效果如图１０所示。

图 ９　滚筒实验平台

Ｆｉｇ．９　Ｒｏｌｌｅｒｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｐｌａｔｆｏｒｍ
１．相机　２．电动机　３．滚筒　４．测试靶纸　５．旋转编码器

６．变频器
　

图１０中楼房窗户处的细节可以看出在正确校
正后，图像中色散现象基本消除。实验结果如表 １
所示，并通过相机测速均值 Ｖｃａｍ与编码器测速均值
Ｖｒｏｔ之差除以编码器测速均值 Ｖｒｏｔ计算误差。

图 １０　三线分离图像与校正效果图

Ｆｉｇ．１０　Ｄｉａｇｒａｍｏｆｔｒｉｐｌｅｌｉｎｅｓｅｐａｒａｔｉｏｎｉｍａｇｅ

ａｎｄｃｏｒｒｅｃｔｉｏｎｅｆｆｅｃｔ

表 １　测速实验结果

Ｔａｂ．１　Ｖｅｌｏｃｉｔｙｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｒｅｓｕｌｔｓ

实验

序号

变频器

频率

ｆｉｎｖ／Ｈｚ

三线

分离量

相机测速

均值 Ｖｃａｍ／

（ｍ·ｓ－１）

编码器测速

均值 Ｖｒｏｔ／

（ｍ·ｓ－１）

误差／

％

第１组 １６ ４８９ １６４ １６７ －１０

第２组 ２０ ３７９ ２１２ ２０８ １７

第３组 ２５ ３１４ ２５６ ２５０ ２３

第４组 ３１ ２６０ ３０９ ３１８ －２９

第５组 ３９ ２００ ４０２ ４０２ －０２

　　测试结果显示，三线测速方案基本能反映被拍
摄物体真实的运行速度。将三线分离量测速方案在

产线中使用，所得典型速度统计如图 １１所示，此处
以 ５１２个测速结果为例。其中 ９６％的测量速度分
布在８～１５ｍ／ｓ，均速为１０８ｍ／ｓ，与工程经验相符。
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图 １１　异纤速度测试结果直方图

Ｆｉｇ．１１　Ｈｉｓｔｏｇｒａｍｏｆｆｏｒｅｉｇｎｆｉｂｅｒｖｅｌｏｃｉｔｙ

ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｒｅｓｕｌｔ
　

２３　目标检测算法实验与讨论

图１２为合作厂房产线一个班次内上传白光通
道检出图像。其中图１２ａ～１２ｈ为异纤，图 １２ｉ～１２ｌ
为棉花本身所带有的杂质。

图 １２　白光通道典型检出物

Ｆｉｇ．１２　Ｔｙｐｉｃａｌｌｙｄｅｔｅｃｔｅｄｓｕｂｓｔａｎｃｅｓｏｆｗｈｉｔｅｌｉｇｈｔｃｈａｎｎｅｌ
　

紫外光和偏振光检出效果如图１３所示，棉花在
紫外光偏振光通道呈现较低灰度，通过固定阈值设

定即可满足检出需求，本文在此不再赘述。

图 １３　紫外光和偏振光检出物

Ｆｉｇ．１３　Ｄｅｔｅｃｔｅｄｓｕｂｓｔａｎｃｅｓｏｆｆｌｕｏｒｅｓｃｅｎｃｅａｎｄ

ｐｏｌａｒｉｚａｔｉｏｎｃｈａｎｎｅｌ
　

图１４为高级用户界面的设置界面，界面包括喷

阀打击时间、喷阀个数、丝状异纤最小检测长度、块

状异纤最小检测面积以及紫外光灵敏度。

图 １４　高级用户界面

Ｆｉｇ．１４　Ａｄｖａｎｃｅｄｕｓｅｒｉｎｔｅｒｆａｃｅ
　
软件主界面只保留给普通用户灵敏度设定，用

于成比例增加阈值选取的百分比数值，如图 １５所
示。设备开机后自动进入学习状态，在学习完毕后，

进入检测状态，并定时自动重学习阈值。

图 １５　软件主界面

Ｆｉｇ．１５　Ｍａｉｎｕｓｅｒｉｎｔｅｒｆａｃｅ
　

２４　嵌入式硬件实验与分析
嵌入式硬件实验应分为 ２个步骤：①系统运行

实时性实验，通过使用模拟图片检测系统运行时间。

②使用原始图像数据长期实验，用于检验板卡运行
长期稳定性。

验证系统运行实时性，将选取的图像在 ＰＣ仿
真平台上使用 ＶＣ仿真运行，并与使用测试设备中
的图像模拟源将数据发送至检测板卡运行进行比

对。运行时间分算法步骤如表 ２所示，其中 ＰＣ平
台配置为 ｉ５ ４２１０＠２４ＧＨｚ，８ＧＢＤＤＲ３，算法以
Ｒｅｌｅａｓｅ方式编译运行；嵌入式平台为 ＦＰＧＡＥＰ３Ｃ５５
和 ＤＭ６４８＠９００ＭＨｚ，２５６ＭＢＤＤＲ２，其中 ＤＳＰ以
“ Ｏ３”优化设置编译运行。

检测板卡中 ＦＰＧＡ完成梯度空间转换和色差空
间转换等图像预处理工作。其中梯度转换需计算当

前行与上一行和下一行数据的关系，需要缓存一行

数据，而色差空间转换可在一行内完成，不需要缓存

数据，所以 ＦＰＧＡ总共耗时只有梯度空间转换所需
的缓存一行数据的时间，即表 ２中 １０８μｓ。ＤＳＰ运
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　　 表 ２　算法分步测试结果

Ｔａｂ．２　Ｔｅｓｔｒｅｓｕｌｔｓｏｆａｌｇｏｒｉｔｈｍｓｔｅｐｂｙｓｔｅｐ μｓ

步骤
ＰＣ平台

运行时间

嵌入式平台

运行时间

色差空间转换及梯度空间转换 ９３８９８ １０８

梯度二值化 ６００ １５４５

色差二值化 ６６０ ７６０

游程编码／特征提取 １４０ ４５５

测速 ８４ １１１

细节检测 ２８４ １４８

全部算法时间 ９７１９６ ３１２７

除去色差空间转换算法时间 ３２９８ ３０１９

算时，算法通过连通域大小初步确定疑似目标，然后

对疑似目标进行测速，得到准确的目标尺寸，最后进

行长宽比面积等精确细节检测。ＤＳＰ平台试验中，
设计时将梯度和色差检测利用 ＤＳＰ平台提供的基
于单指令多数据操作 （Ｓｉｎｇｌｅｉｎｓｔｒｕｃｔｉｏｎｍｕｌｔｉｐｌｅ
ｄａｔａ，ＳＩＭＤ）指 令 的 相 关 内 联 函 数 （Ｉｎｔｒｉｎｓｉｃ
ｆｕｎｃｔｉｏｎ）提升数据处理并行能力，并使用基于汇编
优化的数学库对细节检测的计算步骤加速，得到了

较好的优化效果，使 ＤＭ６４８在主频低于 ＰＣ平台的
情况下得到了相当的运算时间。实验结果表明：嵌

入式板卡处理一帧的图像数据耗时为 ３１２７μｓ，
该值小于共 ５０行数据的一帧图像所需的采集时
间 ５４００μｓ，板卡数据处理能力满足系统实时性
需求。

不同于基于上位机的系统开发，嵌入式方案在

开发中需要将算法程序跨语言跨平台进行移植并深

度优化，在工程实现中易造成嵌入式板卡算法程序

运行结果和原算法结果不一致的问题。在系统测试

中，应以相机专用测试设备录制现场数据后，通过相

机数据模拟源将所录制的原始数据以相机接口格式

输送至嵌入式板卡，并对检测数据进行长期验证，文

献［２０］中有具体测试设备实现方法的讨论。在使
用模拟源进行的长期测试中，ＦＰＧＡ＋ＤＳＰ板卡始终
稳定可靠，实验中检测效果与原算法保持一致，并且

无运行超时记录。

２５　剔除系统实验与分析

剔除系统实验时，需测试系统对不同速度目标

的剔除效果。实验时使用变频风机连接异纤机主管

道，并通过设定不同频率的方式，改变管道风速，通

过测试系统对异物的击出率，测试系统对产线风速

变化的适应能力。实验中使用 ８０ｍｍ×５ｍｍ的彩
色皱纹纸，喷阀时长设定为１３ｍｓ。实验时待风机工
作稳定后，投放 ２０朵粘上测试纸条的棉团进行测
试，实验结果如表３所示。

表 ３　变速剔除实验结果

Ｔａｂ．３　Ｔｅｓｔｒｅｓｕｌｔｓｏｆｖａｒｉａｂｌｅｓｐｅｅｄｄｅｔｅｃｔｉｏｎ

实验序号
变频器频率

ｆｉｎｖ／Ｈｚ

相机测速均值

Ｖｃａｍ／（ｍ·ｓ
－１）

样本数 检出数

第１组 ２５ ８１ ２０ ２０

第２组 ３０ ９２ ２０ ２０

第３组 ３５ １０５ ２０ ２０

第４组 ４０ １１５ ２０ １９

第５组 ４５ １１９ ２０ ２０

第６组 ５０ １２７ ２０ １９

　　上述实验结果显示，因为异纤附着在棉花上，速
度和棉速一致，通过准确的目标测速，系统检出效果

良好。

２６　异纤检测实验与分析
安装于实际产线的设备如图 １６所示。在现场

设计样本测试及现场扎袋比对测试２种方案对设备
异纤检测能力进行测试。表４为设备运行状态时使
用样本测试的典型检测报告。产线测试条件为：支

别 Ｊ４０，产量 ３４８ｋｇ／ｈ，测试棉速均值为 １０８ｍ／ｓ。
投放时需保证投放口接近相机检测区域，以避免测

试样本被棉流覆盖。开阀时长设置为白光２０ｍｓ，紫
外光、偏振光５０ｍｓ，在异纤清除机管道投放口投放
４０ｍｍ×２ｍｍ的模拟异纤样本，进行测试。

图 １６　实际产线安装照片

Ｆｉｇ．１６　Ｉｎｓｔａｌｌａｔｉｏｎｐｈｏｔｏｏｆｍａｃｈｉｎｅｉｎｃｏｔｔｏｎｍｉｌｌ
１．除杂气路　２．异纤清除机　３．混棉机　４．精细开棉机

　
表 ４　现场异纤检测典型测试结果

Ｔａｂ．４　Ｔｅｓｔｒｅｓｕｌｔｆｏｒｆｏｒｅｉｇｎｆｉｂｅｒｄｅｔｅｃｔｉｏｎｉｎｃｏｔｔｏｎｍｉｌｌ

颜色 样本数 发现数 检出数 检出率／％

绿色 ２０ １８ １８ ９０

淡黄色 ２０ １６ １５ ７５

白色 ２０ １８ １７ ８５

透明薄膜 ２０ １８ １８ ９０

　　注：检出率为检出数目与样本数目的比值。

　　实验中淡黄色异纤检出率较低，与其和棉花色
彩差异较小有关。检测时各组击出率相较之前变速

击出实验有少量下降，与输棉管道风压和剔除系统

除杂风机风压匹配有关。
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异纤清除机在合作棉纺厂测试运行期间，由

合作厂商独自通过扎袋比对方式对设备进行异纤

检出 测 试，测 试 条 件 为：支 别 Ｊ５０，产 线 产 量
３９０ｋｇ／ｈ，测试时间 ５６ｍｉｎ。测试时，国外异纤清
除机 Ａ和本文异纤清除机处于一线两机并行的工
作状态，国外异纤清除机 Ｂ安装于本文异纤清除
机后方，用于检测本文异纤清除机漏过的异纤。

测试完毕后对总喷出物称量（出花量）和异纤称

量，然后将两者相除得到异纤出花比。测试结果

表明：本文异纤清除机出花量为２１２４ｇ，异纤质量
为 ０４ｇ，异纤出花比为 ０１８９％；国外异纤清除机
Ａ的出花量为 ４６６４ｇ，异纤质量为 ０３ｇ，异纤出
花比为 ００６４％；国外异纤清除机 Ｂ的出花量为
３４４４ｇ，异 纤 质 量 为 ００９ｇ，异 纤 出 花 比 为
００２６％。本文异纤清除机在检出异纤质量和异
纤出花比 ２个参数上都有优势，原因是准确的异
纤检测算法和喷阀控制。

异纤清除机在如图 １６所示的合作棉纺厂已运
行超过２年，整体检测效果一直保持稳定，合作厂方
认可本设计中异纤清除机的检测效果和对异纤种类

的覆盖率。

３　结论

（１）针对透明薄膜在传统紫外光和白光检测中
难以发现的问题，在紫外光路上通过增加偏振光源，

在不增加相机的情况下，增强对透明薄膜的检出。

（２）针对异纤检测算法讨论对产线适应性问题
研究较少的现状，提出基于归一化相关系数和二次

曲面拟合的三线阵相机的亚像素空间分离量估算的

测速方案，设计滚筒实验进行验证。最终将测速应

用于剔除系统控制方案，并设计变速实验进行验证。

（３）基于 ＦＰＧＡ＋ＤＳＰ嵌入式系统，设计一套计
算量合适，利于嵌入式实现的，包括白光、紫外光及

偏振光检测在内的算法。在嵌入式系统中实现算

法，并优化运行速率至满足系统实时性需求。

（４）设计样本测试及现场扎袋比对测试 ２种方
案来验证现场检测效果。样本测试显示设备在与棉

花有明显差异的异纤及带有荧光粉的丙纶丝和透明

薄膜的检出率高于８０％，而接近棉花颜色的淡黄色
异纤检出率稍低于８０％。扎袋比对测试显示，基于
准确的异纤检测算法和喷阀控制，本文设备相较同

类设备有异纤落花率优势。
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