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基于最小二乘支持向量回归的小零件精密测量技术
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【摘要】 以圆销式齿形链板为研究对象，提出了结合图像处理技术和最小二乘支持向量回归的小零件精密测

量方法。以犆犆犇作为传感器采集图像，通过去噪和二值化等图像预处理技术获得待测零件单像素边缘轮廓信息。

根据零件特点确定待测区域，并取出该区域中图像点的坐标作为最小二乘支持向量回归的训练点集，进行直线和

圆的亚像素回归。对回归结果进行处理得到待测直线间夹角、圆孔直径、圆度误差和圆心距等几何参数。实验结

果表明提出的方法不仅收敛速度快，而且精度高、稳定性好。
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引言

计算机视觉技术和图像处理技术的深入发展，

使其在工业检测中应用越来越广泛［１～２］。同时支

持向量机（狊狌狆狆狅狉狋狏犲犮狋狅狉犿犪犮犺犻狀犲，简称犛犞犕）
［３～４］

作为基于统计学习理论的机器学习方法，受到了广

泛的关注并逐渐应用到各个领域。最小二乘支持向

量机 （犾犲犪狊狋狊狇狌犪狉犲狊狌狆狆狅狉狋狏犲犮狋狅狉犿犪犮犺犻狀犲，简称

犔犛犛犞犕）算法
［５～６］，由于其模型简单、计算速度快而

得到了更加广泛的应用［７］
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圆销式齿形链作为链传动的重要分支，传动平

稳、无噪声、承受冲击性能好且工作可靠。由于链板

的厚度较小，传统的测量方式困难而且不能保证测

量精度，这使得零件尺寸检测和误差的评定可信度

低，应找到一种快速精密检测方法。本文结合图像

处理技术和最小二乘支持向量回归算法（犾犲犪狊狋

狊狇狌犪狉犲狊狌狆狆狅狉狋狏犲犮狋狅狉狉犲犵狉犲狊狊犻狅狀，简称犔犛犛犞犚），提

出一种针对小零件几何参数的精密测量方法。

１ 最小二乘支持向量回归理论

设给定训练集｛狓犻，狔犻｝，犻＝１，２，…，狀，狓犻∈犚
犱

为输入空间，犱为输入空间的维数，狔犻∈犚为输出空

间，通过某种映射（·）：犚犱→犚犱′得到关于输入输出

的回归函数

犳（狓）＝ω·（狓）＋犫 （１）

其中，ω和犫是待求的回归参数，可以满足犔犛犛犞犚

方法的最小值问题

犿犻狀犙（ω，ξ）＝
１
２
‖ω‖２＋

γ
２∑

狀

犻＝１
ξ
２
犻

狊．狋．狔犻＝ω·（狓犻）＋犫＋ξ犻 （犻＝１，２，…，狀

烅

烄

烆 ）

（２）

其中ξ＝（ξ１，ξ２，…，ξ狀）
犜。此方法将标准犛犞犕回

归算法的求解二次规划（犙犘）问题转换为求解线性

方程组问题。

最小值问题的犔犪犵狉犪狀犵犲函数为

犔（ω，犫，ξ，α）＝
１
２
‖ω‖２＋

γ
２∑

狀

犻＝１
ξ
２
犻－

∑
狀

犻＝１

α犻［ω·（狓犻）＋犫＋ξ犻－狔犻］ （３）

其中，γ为惩罚因子，α犻为犔犪犵狉犪狀犵犲乘子，α＝

（α１，α２，…，α狀）
犜，根据犓犓犜最优条件

犔
ω＝

ω－∑
狀

犻＝１

α犻（狓犻）＝０

犔
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狀

犻＝１

α犻＝０

犔
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烅

烄

烆
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消去式中ω和ξ犻，可得线性方程组

０ 犈犜

犈 犣犣犜＋γ－１
［ ］

犐

犫［ ］
α
＝
０［］
狔

（５）

其中 犣＝（（狓１），（狓２），…，（狓狀））
犜

狔＝（狔１，…，狔狀）
犜

犣＝（１，…，１）犜∈犚犱

根据 犕犲狉犮犲狉条件，令 Ω＝犣犣犜，使用核函数

犓（狓犻，狓犼），则 Ω犻犼＝（狓犻）
犜（狓犼）＝犓（狓犻，狓犼），

犻＝１，２，…，狀。

若记犃＝Ω＋γ－１犐，则式（５）等价于

０ 犈犜［ ］
犈 犃

犫［ ］
α
＝
０［］
狔

（６）

由式（６）可以求得

犫＝
犈犜犃－１狔

犈犜犃－１犈
（７）

α＝犃－１（狔－犫犈） （８）

由式（８）可解出ω＝∑
狀

犻＝１

α犻（狓犻），继而得到式（１）表

达的回归函数

犳（狓）＝ω·（狓）＋犫＝

∑
狀

犻＝１

α犻（狓犻）·（狓）＋犫＝

∑
狀

犻＝１

α犻犓（狓犻，狓）＋犫 （９）

对于犔犛犛犞犚模型，必须预先确定惩罚参数γ

及核函数犓（狓犻，狓犼）。核函数
［８］主要有线性核函数、

多项式核函数、径向基核函数和犛犻犵犿狅犻犱核函数。

由线性核函数得到的回归函数即是线性函数，由其

它核函数得到的回归函数为非线性函数。

２ 图像处理

２１ 图像采集及预处理

系统采用德国犅犪狊犾犲狉公司生产的犃１０２犉型

犆犆犇数字摄像头采集数字图像。由于被测零件小，

在采集零件图像时，为使图像清晰，物体和背景的对

比度大，系统采用犔犈犇照明光源提供高强度背光照

明。犆犆犇采集到的原始灰度图像中存在各种噪声，

图１ 去噪后图像

犉犻犵．１ 犐犿犪犵犲犪犳狋犲狉

狀狅犻狊犲狉犲犱狌犮狋犻狅狀

需要对原始图像进行平滑

去噪。目前常用的图像平

滑方法很多［９］，由于图像

边缘对于零件测量非常重

要，所以本文采用边缘保

持滤波，可以实现去噪和

保持图像边缘信息的折

中。图１为去噪后图像。

２２ 图像分割

要进行图像中目标物的几何参数测量，首先要

用图像分割的方法从去噪后图像中提取出目标物体

的边缘信息。图像分割的方法有两种［９］：梯度法，

如果图像某个像素在其邻域内出现灰度显著变化，

则认为出现了边缘，通常将图像与各种边缘提取算

子作卷积运算，可获得图像边缘信息；阈值法，基于

图像的灰度直方图统计信息确定阈值，将图像转换
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为二值图像再提取目标轮廓信息。图２为针对本系

统图像使用几种常用的边缘提取算子寻找图像边缘

的结果比较，由于目标图像外形简单，边缘较为明

显，犌犪狌狊狊犔犪狆犾犪犮犲算子、犛狅犫犲犾算子、犆犪狀狀狔算子和

犚狅犫犲狉狋狊算子都能检测到图像边缘，前两种算子获得

的边缘较粗，由于犆犪狀狀狔算子受噪声影响致使图像

中出现了过多细纹，只有犚狅犫犲狉狋狊算子边缘清楚，图

像整洁，但仍为灰度图像，不能得到单像素图像边

缘。图３犪给出了图像的灰度直方图，可见目标信息

和背景信息双峰特征明显，容易确定分割阈值，将图

像从背景中分离出来，得到二值图像，从而获得目标

的单像素轮廓信息。故本系统采用灰度直方图法，

取阈值犜＝１２０，获得目标的二值图像和单像素轮

廓如图３犫、３犮所示。

图２ 边缘检测结果

犉犻犵．２ 犈犱犵犲犱犲狋犲犮狋犻狅狀狉犲狊狌犾狋狊

（犪）犚狅犫犲狉狋狊算子 （犫）犌犪狌狊狊犔犪狆犾犪犮犲算子

（犮）犛狅犫犲犾算子 （犱）犆犪狀狀狔算子

图３ 灰度直方图法获取的目标轮廓

犉犻犵．３ 犈犱犵犲犮狅狀狋狅狌狉犲狓狋狉犪犮狋犻狅狀犫狔犺犻狊狋狅犵狉犪犿

（犪）灰度直方图 （犫）二值图像 （犮）轮廓提取结果

３ 基于犔犛犛犞犚的函数回归

本系统运用最小二乘支持向量回归拟合齿形链

板４条直线和２个圆孔，为描述方便，将待回归几何

元素标号如图４。

进行直线和圆的最小二乘支持向量回归，首先

要采集训练点。根据零件的形状特征和零件上线条

之间的位置关系自动搜索待测区域，如图４所示，将

采集区域内像素点坐标作为训练点集。其次确定γ
值和核函数犓（狓犻，狓犼），γ值目前还没有标准的选择

原则，本系统经过实验数据的训练得到最佳γ值。

核函数的选择同样没有统一的标准，根据先验知识，

即直线的回归属于线性回归，可以不使用核函数，即

不必将输入训练点由二维空间向高维空间映射；圆

的拟合是关于训练点的非线性回归，使用径向基核

函数犓（狓犻，狓犼）＝犲狓狆（－‖狓犻－狓犼‖
２／σ２）。

对于从犆犆犇获取的机械零件图像中的直线和

圆形边缘，上述方法能够得到其亚像素表示，可较好

地滤除样本噪声和最大限度地降低数据离散性的影

响。

４ 测量过程及结果

测量对象为合格的圆销式齿形链板，测量目标

为部分关键尺寸，如图５。零件技术要求为两销孔

直径犇＝２８２±００１犿犿，节距狆＝６４２－００４－００６犿犿，

夹角１＝６０
＋０５
０ （°）。

图４ 待测区域编号

犉犻犵．４ 犝狀犱犲狉犱犲狋犲犮狋犻狅狀狉犲犵犻狅狀狀狌犿犫犲狉犻狀犵

图５ 齿形链板结构与关键尺寸图

犉犻犵．５ 犛狋狉狌犮狋狌狉犲犪狀犱犽犲狔犱犻犿犲狀狊犻狅狀狊狅犳狋狅狅狋犺狊犺犪狆犲犱犮犺犪犻狀

为了验证方法的正确性，本系统使用犞犆＋＋和

犕犪狋犾犪犫联合编程，将 犞犆＋＋强大的语言优势和

犕犪狋犾犪犫的大矩阵快速处理功能结合起来，大大加快

了回归训练的速度，可以满足实时测量的要求。这

里γ值为２，σ值为１０。直线的回归可以得到线性

方程，圆的回归则不能一次得到圆方程，需采用分段

拟合的方法。用最小二乘支持向量回归方法得到的

亚像素回归结果为

直线１ 狔＝－２７５２８狓＋５５４９５９８

直线２ 狔＝－０１４０５狓＋５１９８６２３

直线３ 狔＝－３３２４１５７狓＋２１７１３３９４２３

直线４ 狔＝－０１７３０３３狓＋９９６０７０９５６

圆５：圆心（３２５６５６７，２７２５０６８），半径１１５９１４０

圆６：圆心（６６２３１２５，６７１９８２６），半径１１５５６５６

图６为根据计算结果在 犕犪狋犾犪犫中绘制的回归

直线和回归圆，从图中可以看到所得到的回归直线
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图６ 重绘的回归直线

和回归圆

犉犻犵．６ 犚犲犱狉犪狑狅犳

狉犲犵狉犲狊狊犻狅狀犵狉犪狆犺犻犮狊

和回归圆与待测位置完全

吻合。

根据直线方程可计算

出各条直线间的夹角。直

线１和直线２的夹角为

６２０３７９°，直线３和直线

４的夹角为６３４４０４°，直

线１ 和直线 ４ 夹角为

６０２１８８°，直线２和直线

３的夹角为６５２５９５°。经

验证各角度完全符合几何

关系。对圆直径和节距的测量要进行标定，将以像

素表示的尺寸转换为以犿犿为单位表示的尺寸。采

用相对标定的方式，将长度为１０犿犿的标准量块和

待测齿形链板并排放在检测工作台上，经过图像处

理得到标准量块长度所对应的像素数，计算出每像

素所代表的犿犿数，计算得标定值为００１２２犿犿／像

素。计算得到两圆柱销孔直径犇５＝２８１９８犿犿，

犇６＝２８２８３犿犿，节距狆＝６３７３５犿犿。

计算训练点集中各点到回归圆圆心的距离，其

最大距离和最小距离的差即为圆度误差，计算得到

圆５的圆度误差为００１５３犿犿，圆６的圆度误差为

００１６５犿犿。测量结果符合各项技术要求，说明实

测齿形链板合格。从数据中可以看出本测量系统已

达到微米级测量精度。直线和圆的拟合过程在内存

１犌犅的计算机上运行时间总计不超过２狊，可以实

现在线检测。

对直线１取不同数目训练点得到的拟合方程为

狔１＝－２７５３３５３狓＋５５５０４０３０９

狔２＝－２７５８９５０狓＋５５４９７３１４９

狔３＝－２７６００４９狓＋５５５００９３１４

狔４＝－２７５４９８６狓＋５５５０５７２５３

狔５＝－２７５６４５６狓＋５５５０４３５５４

狔６＝－２７５３４４０狓＋５５４９５２７９６

狔７＝－２７５３９７３狓＋５５４９５７２４０

狔８＝－２７５０９５５狓＋５５４９４３８９１

狔９＝－２７５１７８９狓＋５５４９３７９２２

狔１０＝－２７５４３９５狓＋５５４９７７５７８

经计算得到犽和犫的均方差分别为０００２９，００４５。

对不同合格零件的圆孔进行测量，其中６个圆孔以

像素为单位的测量结果为：１１５９１４０、１１５７５６４、

１１５５６５６、１１５４８６９、１１５８４３２、１１５３７５６，对应的

以犿犿为单位的半径值分别为：１４１４２、１４１２２、

１４０９９、１４０８９、１４１３３、１４０７６。重复测量的结果

体现了方法的稳定性。

５ 结束语

以圆柱销式齿形链板的几何参数测量为例，研

究了一种针对小零件几何参数的测量方法。采用面

阵犆犆犇作为图像传感器采集图像，经过图像处理技

术和最小二乘支持向量回归算法，应用犞犆＋＋和

犕犪狋犾犪犫联合编程，实现了零件直线结构和圆结构的

回归拟合，从而计算出待测几何参数。检测结果证

明方法收敛速度快，测量精度高。
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