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 Canopen از طریق پروتکل پایتونبا پردازش تصویر در  شیء مسیر حرکت ردیابیتشخیص و 

 فرزانه گلی

 گروه مکانیک، دانشکده فنی و مهندسی، واحد تهران جنوب، دانشگاه آزاد اسلامی، تهران، ایران

 چکیده 

ردیابی فرایند موقعیت یابی اهداف در  .اشین محسوب می گرددردیابی شیء یکی از موضوعات مهم در زمینه بینایی م

امروزه از سیستم های پردازش تصویر در کاربردهای متنوعی استفاده می . حال حرکت با استفاده ازدوربین می باشد

شیء مورد نظر و تشخیص رنگ،   opencvبا استفاده از پردازش تصویر در پایتون باابتدا  پژوهش، نیا در. شود

 از طریق پروتکل انجام و در نهایت موقعیت شیء 1plc محاسبات لازم جهت کنترل بهتر در نتخاب خواهند شد. سپسا
2CAN دو سروموتور در دو جهت  بهX  وY .با توجه به اینکه سرعت حرکت موتورها متناسب با  منتقل خواهدشد

 اهد شد.ردیابی خو 3همزمانبه صورت شیء منتخب بود، سرعت حرکت شیء خواهد

 opencvپایتون،  ، CAN، پروتکل  ردیابی شیءواژگان کلیدي: 

 

 

 
 
 

 

 
 
 
 
 

 

 

 
 
 
 

                                                           
1 Programmable logic controller 
2 Control Area Network 
3 Real Time 


