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	چکيده: ماشين بينايي موضوعي است که از دير باز مورد توجه محققان بوده است. با پيشرفت تجهيزات نوري، کاربرد ماشين بينايي در صنايع مختلف افزايش يافته است. همزمان با ارتقاي سطح سخت افزار، تکنيک​هاي مختلف پردازش تصوير نيز گسترش داده شده​اند بطوريکه افزايش سرعت ريزپردازنده​ها و پيشرفت تکنولوژي دوربين​هاي صنعتي در کنار بهينه شدن و ابداع روش​هاي نوين در پردازش تصوير امکان پياده​سازي بي​درنگ، کاربردهاي زيادي را فراهم نموده است. در اين پروژه ابتدا به بررسي تصويربرداري استريو و الگوريتم​هاي موجود جهت پياده​سازي اين سيستم​ها پرداخته وسپس با استفاده از آن مسئله​ي تعيين موقعيت يک پروب فراصوت در فضاي 3 بعدي را حل نموديم.

در ادامه مفاهيم اوليه​ي هندسه​ي تصويرداري را بيان کرده و سپس به مطالعه​ي مدل دوربين و هندسه​ي epipolar پرداختيم. در اين راستا ماتريس اساسي را معرفي و روش​هاي تعيين آن را ذکر کرده و پس از آن ماتريس کاليبراسيون دوربين را با استفاده از الگوريتم Zhang با دقت خوبي محاسبه نموديم. آنگاه پس از محاسبه​ي ماتريس دوربين و مختصات مکان تصوير نقاط در تصاوير چپ و راست به محاسبه​ي مکان نقاط در 3 بعد پرداخته و در پايان نيز موقعيت پروب فراصوت را با استفاده از طراحي يک نشانه و تصويربرداري استريو محاسبه نموديم
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دانشجوي گرامي:

1- پايان نامه شما بايد مطابق با فرمت جديد تهيه شده باشد. اطلاعات مربوط به اين فرمت را استاد پروژه خود بگيريد و يا به سايتhttp://ee.sharif.edu/~eeprojects     مراجعه کنيد.

2- براي اضافه شدن اطلاعات مربوط به پايان نامه شما به پايگاه داده پايان نامه هاي دانشکده برق ( که در سايت بالا قابل دسترسي است) لطفاً فايل WORD مربوط به چکيده را نيز تهيه کرده و همراه پايان نامه تحويل دهيد. اين فايل که نام آن شماره دانشجويي شما ميباشد بايد حاوي تمام اطلاعات موجود در جدول فوق به فارسي و انگليسي باشد.
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	Abstract:
Machine vision has been a favorite topic for investigators for along time. With the progress of optical instruments, applications of machine vision have evolved in several industries. Various sophisticated image processing techniques are now possible through hardware technology advancements, including the new multi core processors and progress in industrial grade digital cameras. Furthermore optimization and invention of new image processing methods has facilitated implementation of many real-time applications. In this project we will study stereo imaging problem and existing algorithms for implementation of these systems. Next we propose a solution for locating of an ultrasound probe. Henceforth, initially we explain the imaging geometry, followed by the camera model and epipolar geometry. Next, the fundamental matrix is introduced and relevant estimation methods areexplained. Then we compute the calibration matrix by the Zhang’s algorithm and utilize it in accordance with the point’s image location in the stereo images, to compute the point location in the 3D space. Finally, we physically locate an ultrasound probe by using a marker and stereo images and verify the accuracy of the proposed system through an XYZ positioner system.



