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[57]申請專利範圍
1.　一種決定物件特徵之影像處理裝置，係包含：至少一影像偵測裝置，具有一影像感測晶
片及一取像鏡頭，該影像感測晶片具有複數個感測單元，該複數個感測單元係依已知位

置排列並構成一影像感測面，且該複數個感測單元定義一參考原點，該影像偵測位置係

位於一影像偵測裝置參考座標，該取像鏡頭具有一焦距，該影像偵測裝置藉由該取像鏡

頭對一物件取像後，成像於該複數個感測單元以產生複數個成像資料；以及一影像處理

單元，係擷取該複數個成像資料；其中，該影像處理單元藉由執行一第一矩陣運算以計

算該複數個成像資料至該參考原點之距離及方位以產生一第一座標位置，該第一座標位

置係對應該影像偵測裝置參考座標，再藉由執行一第二矩陣運算以轉換該第一座標位置

至一第二座標位置，該第二座標位置係對應該物件之一固定參考座標，以決定該物件之

特徵。

2.　如申請專利範圍第 1項所述之決定物件特徵之影像處理裝置，其中該物件特徵係為一位
置、一長度、一形狀或一面積。

3.　如申請專利範圍第 1項所述之決定物件特徵之影像處理裝置，若該複數個感測單元以等
規則矩陣排列，則其中該第一矩陣運算滿足下列條件：

其中，Nw 係為該複數個感測單元

位於該影像感測面之一橫向方向之個數，NH 係為該複數個感測單元位於該影像感測面之
一縱向方向之個數，Pχ 係為一影像像素(pixel)位於該影像感測面之該橫向方向之位置，
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Py 係為該影像像素位於該影像感測面之該縱向方向之位置， 係為該複數

個感測單元位於該影像偵測裝置座標系統之座標位置，下標 c表該影像感測晶片之座標
體系。

4.　如申請專利範圍第 3項所述決定物件特徵之影像處理裝置，其中該第二矩陣運算滿足下

列條件：  其中，

係為該取像鏡頭之中心點位於該固定參考座標之座標位置，TΨ 係為該

影像偵測裝置對該固定參考座標之一 z軸旋轉角Ψ之轉換矩陣，Tθ 係為該影像偵測裝置
對一 YΨ 軸旋轉角 θ之轉換矩陣，TΦ 係為該影像偵測裝置對一 Xθ 軸旋轉角 Φ之轉換矩
陣，Ψ為該影像偵測裝置之一方向角，θ為該影像偵測裝置之一俯仰角，Φ為該影像偵
測裝置之一旋轉角，亦即 Ψ、θ及 Φ為該取像鏡頭之尤拉(Euler Angle)姿態角。

5.　如申請專利範圍第 4項所述之決定物件特徵之影像處理裝置，其中該第二矩陣運算係進
行一尤拉(Euler)轉換，以將該物件特徵由該影像偵測裝置參考座標轉換至該固定參考座
標。

6.　如申請專利範圍第 5項所述之決定物件特徵之影像處理裝置，其中該物件位置、該取像
鏡頭之中心點位置及該物件影像於第 i 偵測點之該影像感測面的該影像感測單元

( )成像，可滿足下列條件：  其中，

(x0 ,y0 ,z0 )T 為該物件之位置， 為第 i 個幅影像之該取像鏡頭之中心點位置與該物件之

影像像素位置連成直線，而於直線向量(Vector)上 y 軸方向與 x 軸方向之比值，同理 為

第 i 個幅影像之該取像鏡頭之該中心點位置與該物件之影像像素位置連成直線，而於直
線向量上 z 軸方向與 x 軸方向之比值。

7.　如申請專利範圍第 6項所述之決定物件特徵之影像處理裝置，其中第 i個該物件位置、
該取像鏡頭之中心點位置及該物件之該影像感測面的該影像感測單元 成像係滿

足下列條件：  其中，(xi ,yi ,zi )T 為同一影像第 i

個該物件位置， 為第 i 個該物件之影像像素位置與該取像鏡頭之中心點位置連成直

線，而於直線向量(Vector)上 y 軸方向與 x 軸方向之比值，同理 為第 i 個該物件之影像
像素位置與該取像鏡頭之中心點位置連成直線，而於直線向量上 z 軸方向與 x 軸方向之
比值。

8.　如申請專利範圍第 1項所述之決定物件特徵之影像處理裝置，其中該物件係位於一操作
線或面上，該操作線或面係為一直線、一曲線、一平面、一斜面或一曲面。

(2)
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9.　如申請專利範圍第 1項所述之決定物件特徵之影像處理裝置，其中該物件係位於一曲線
上，且該曲線係滿足下列條件：yi =FLy (xi ,KL )zi =FLz (xi ,KL )，其中，KL 為一未知或已
知常數。

10.   如申請專利範圍第 8項所述之決定物件特徵之影像處理裝置，其中該物件位於該曲面上
時，該曲面係滿足下列條件：zi =Fs (xi ,FLy (xi ,KL ),KS )，亦即 zi =FS (xi ,KL,KS )，其中，
KL 及 KS 為一未知或已知常數。

11.   如申請專利範圍第 1項所述之決定物件特徵之影像處理裝置，其中該影像偵測裝置係為
一照相機、一攝影機、一熱影像裝置、一雷射回波影像擷取裝置或一電磁波回波擷取裝

置。

12.   一種決定物件特徵之影像處理方法，包含下列步驟：擷取一物件影像；該物件之影像成
像至複數個感測單元以產生複數個成像資料，其中每一該成像資料係對應該感測單元或

感測單元組，且該複數個感測單元係構成一影像感測面，該影像感測面可定義一參考原

點及感測面座標體系；執行一第一矩陣運算以計算該複數個成像資料至該參考原點之距

離及方位以產生一第一座標位置；其中該第一座標位置係對應一影像偵測裝置參考座

標；執行一第二矩陣運算以轉換該第一座標位置至一第二座標位置，以決定該物件之特

徵；其中該第二座標位置係對應一固定參考座標。

13.   如申請專利範圍第 12項所述之決定物件特徵之影像處理方法，其中該物件特徵係為一長
度、一距離、一形狀或一面積。

14.   如申請專利範圍第 12項所述之決定物件特徵之影像處理方法，其中該第一矩陣運算滿足

下列條件：  其中，Nw 係為該複數個感

測單元位於該影像感測面之一橫向方向之個數，NH 係為該複數個感測單元位於位於該影
像感測面之一縱向方向之個數，Px 係為一影像像素(pixel)位於該影像感測面之該橫向方

向之位置，Py 係為該像素位於該影像感測面之該縱向方向之位置， 係為

該複數個感測單元位於該影像偵測裝置座標系統之座標位置，下標 c表一影像感測晶片
之座標體系。

15.   如申請專利範圍第 14項所述之決定物件特徵之影像處理方法，其中該第二矩陣運算滿足

下列條件：  其中，

係為該取像鏡頭之中心點位於該固定參考座標之座標位置，TΨ 係為該

影像偵測裝置對該固定參考座標之一 z軸旋轉角Ψ之轉換矩陣，Tθ 係為該影像偵測裝置
對一 Yφ 軸旋轉角 θ之轉換矩陣，TΦ 係為該影像偵測裝置對一 Xθ 軸旋轉角 Φ之轉換矩
陣，Ψ為該影像偵測裝置之一方向角，θ為該影像偵測裝置之一俯仰角，Φ為該影像偵
測裝置之一旋轉角，亦即 Ψ、θ及 Φ為該取像鏡頭之尤拉(Euler Angle)姿態角。

(3)
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16.   如申請專利範圍第 15項所述之決定物件特徵之影像處理方法，其中該第二矩陣運算係進
行一尤拉(Euler)轉換，以將該物件特徵由該影像偵測裝置參考座標轉換至該固定參考座
標。

17.   如申請專利範圍第 16項所述之決定物件特徵之影像處理方法，其中該物件、該取像鏡頭

之中心點及該參考原點係滿足下列條件：  其

中，(x0 ,y0 ,z0 )T 為該取像鏡頭之中心點位置， 為第 i 個幅影像之該取像鏡頭之中心點

位置與該物件之影像像素位置連成直線，而於直線向量(Vector)上 y 軸方向與 x 軸方向之
比值，同理 為第 i 個幅影像之該取像鏡頭之中心點位置與該物件之影像像素位置連成
直線，而於直線向量上 z 軸方向與 x 軸方向之比值。

18.   如申請專利範圍第 17項所述之決定物件特徵之影像處理方法，其中第 i個該物件位置、
該取像鏡頭之中心點位置及該物件之該影像感測面的該影像感測單元 成像，

係滿足下列條件：  其中，(xi ,yi ,zi )T 為同一

影像第 i 個該物件位置， 為第 i個該物件之影像像素位置與該取像鏡頭之中心點位置

連成直線，而於直線向量(Vector)上 y 軸方向與 x 軸方向之比值， 為第 i個該物件之影

像像素位置與該中心點位置連成直線，而於直線向量上 z 軸方向與 x 軸方向之比值。
19.   如申請專利範圍第 12項所述之決定物件特徵之影像處理方法，其中該物件係位於一操作

線或面上，該操作線或面係為一直線、一曲線、一平面、一斜面或一曲面。

20.   如申請專利範圍第 19項所述之決定物件特徵之影像處理方法，其中該物件位於該曲線上
時，該曲線係滿足下列條件：yi =FLy (xi ,KL )zi =FLz (xi ,KL )，其中，KL 為一未知或已知
常數。

21.   如申請專利範圍第 19項所述之決定物件特徵之影像處理方法，其中該物件位於該曲面上
時，該曲面係滿足下列條件：zi =FS (xi ,FLy (xi ,KL ),KS )，亦即 zi =FS (xi ,KL ,KS )，其
中，KL 及 KS 為一未知或已知常數。

圖式簡單說明

第 1圖　係為本發明決定物件特徵之影像處理裝置方塊圖；
第 2圖　係為本發明決定物件特徵之影像偵測裝置與物件關係圖；
第 3圖　係為本發明決定物件特徵之影像處理方法步驟流程圖；
第 4圖　係為本發明決定物件特徵之影像處理裝置第一實施例作動示意圖；
第 5圖　係為本發明決定物件特徵之影像處理裝置第二實施例作動示意圖；
第 6圖　係為本發明決定物件特徵之影像處理裝置第三實施例之作動示意圖；以及
第 7圖　係為本發明決定物件特徵之影像處理裝置第四實施例之不同影像偵測裝置位置

(共 Ni 個，並以 i 為其代號)及不同物件位置(共 Nj 個，並以 j 為其代號)作動示意圖。
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