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基于双目视觉的管道内径快速检测算法 

一.成果完成人及所在单位： 王宇璋，电气工程与自动化学院    指导教师：杨贵志 

二.成果简介： 

针对管道检测的实时性要求，提出了一种基于双目视觉的管道内径快速检测方法。将边缘检测和

立体匹配方法相结合，利用管道内部的双目图像对管道内径进行快速准确的计算。与传统的管道直径

检测方法相比，该方法不需要重建整个点云。它只需要计算一些边缘点，大大提高了算法的效率。实

验结果表明，在保证精度的同时，本文的方法具有很强的实时性，在管道机器人的检测定位中能够发

挥很大的作用。在进一步的研究中，可以利用边缘点得到的三维空间圆计算管道的方向参数，计算出

完整的管道形状，从而获得管道机器人的姿态信息。这项研究提高了管道内径检测的效率，并可以进

一步延展为管道姿态的检测，对管道检测机器人的控制将起到很大的帮助。 

三. 主要研究内容及创新点： 

随着机器人技术的快速发展，管道自动化检测成为近年来的研究热点。现有的管道直径自动检测

方法需要计算大量的点云，效率低下，难以在管道实时检测中发挥作用。因此，本文提出一种基于双

目视觉的管道内径快速检测方法，采用高分辨率双目相机（见图 1）获取管道内部图像（见图 2），实

现管道内径的实时检测。根据下采样后彩色图像的梯度图，提出了自适应双阈值边缘检测来计算边缘

点。然后提出了一种改进的 BM 立体匹配算法来快速获取边缘点的视差图（见图 3）。最后采用最小

二乘法拟合边缘点坐标，计算管道内径（见图 4）。实验结果表明，该系统准确性强、效率高，能够

满足实时检测的需求 

            
          图 1 高清水下双目相机                    图 2 管道内部双目图像   

        
图 3 管道边缘图和视差图                    图 4 管道直径拟合结果 

四. 主要研究成果及应用情况 
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