文献综述
机器人视觉伺服控制技术由来已久，特别是在近几年得到了蓬勃发展，文献[1-3]对其发展及关键技术做了介绍。

从视觉伺服的研究历程来看，国外起步较早，研究步伐较快。Seth Hutchinson对视觉伺服所涉及的内容从多方面分门别类综述性的进行了阐述[4]。Nikolaos P.Papanikolopoulos等采用手眼式机器人对运动目标进行跟踪的研究，实现了控制和视觉的融合[5]。F.Janabi-Sharifi提出对视觉伺服的图像特征的自动选取方法，较好的提高了图像处理与识别的性能[6]。P.M.Sharkey深入地分析了在视觉引导系统中影响系统性能的延迟问题，分别介绍了各个环节延迟对系统性能的影响[7]。Jay Stavnitzky采用基于模型的多摄像机3D视觉伺服的方法，利用模型在三维空间完成了对物体的跟踪[8]。Lee等通过应用冗余的特征值，解决了机器人视觉控制中的图像特征选取问题[9]。Gans等对基于图像的视觉伺服和基于位置的视觉伺服进行了对比研究[10]，提出了新的改进措施。

在国内，从事机器人视觉伺服控制研究的学者越来越多，国内外的差距在逐渐缩小。同济大学学者较早对视觉伺服技术进行研究，提出了基于图像误差的机器人运动目标自适应跟踪方法，在一定程度上实现了机器人轨迹跟踪的视觉与控制集成的思想[11]。华中科技大学学者进行了手眼立体视觉的算法研究[12]。哈尔滨工业大学学者提出了机器人视觉动态目标跟踪的最优算法，在对一种距离参数在线估计的条件下得到最优控制算法，设计了一种时变加权矩阵策略，对解决控制中稳态误差和超调量之间的矛盾有较好的效果[13]。长沙铁道学院学者提出了基于活动轮廓的机器人视觉伺服控制方法，其利用活动轮廓对物体的图像进行实时跟踪，提取物体图像的边缘信息，并以此信息控制摄像头的运动，达到机器人定位、跟踪等目的[14]。一些研究生也对机器人视觉伺服系统进行了探讨，硕士论文[15,16]反映了他们的研究成果。

为了提高机器人视觉伺服技术的时事性和鲁棒性，对复杂目标的快速识别成为其关键技术，计算机图像处理技术成为研究热点。文献[17]对机器视觉的基本原理、技术和应用作了全面介绍，文献[18,19]则在VC++环境下给出了图像处理技术的一些实例，讨论了编程技巧。对图像处理算法的研究更是吸引了大批学者，论文[20]提出了一种简单而快速的实时图像处理算法，论文[21]提出了一种彩色边缘定义，具有较好的抗噪能力，论文[22]介绍了一种集成装置对彩色图像分割的新方法，论文[23]利用水果的色彩特征进行处理和识别分类，论文[24]介绍了一种RGB向HIS转换的芯片，实现了基于彩色图像的目标识别，硕士论文[25]根据不同目标的特征差异较大的特点，对主动轮廓线模型进行研究，实现多目标的识别，硕士论文[26]应用遗传算法弥补神经网络算法的不足，实现对目标的识别，硕士论文[27]对各种图像处理算法和视觉系统在机器人上的应用作了探讨，论文[28]提出一种新的阈值分割方法，克服由于光照引起的误差，论文[29]则是对基于多尺度小波变换的图像边缘检测算法进行了改进，论文[30]则是从图像编码的角度，实现多幅图像中测量点的识别与匹配，论文[31]针对彩色图像匹配的特点，利用颜色分量权重系数对序贯相似性检测算法进行了改进，论文[32]提出一种新的基于颜色特征的目标识别方法，硕士论文[33]对各种图像分割算法进行了研究，论文[34]提出基于游程长度编码的时事快速图像处理方法。

综合分析，目标的识别与运动预测是密切关联的，也是机器人视觉伺服中的关键技术，受到众多研究者的关注，正是基于这一点，本人选择此课题进行研究。
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