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摘　 要:为了提高遥操作机器人虚拟环境几何学建模的精度,提出了一种基于视触融合的遥操作机器人虚拟环境几何学建

模修正方法。 首先基于视觉信息通过点云采集和预处理、粗细配准相结合的点云配准、表面重建、位姿测量实现了目标物的

几何学建模;之后针对遥操作机器人的应用背景,设计了局部半自主和多指协同相结合的灵巧手控制方式,完成了目标物触

觉点云的采集;最后采用视触融合的方法,使用 KDtree 将视觉点云和触觉点云进行融合,并利用视触融合点云对几何学模型

进行修正。 通过实验证明该方法对不同材质目标物的几何学建模的几何尺寸误差小于 3. 6
 

mm、定位误差小于 6. 8
 

mm、姿态

角测量误差小于 4. 3°,且效果均优于基于视觉信息的几何学模型和基于触觉信息的几何学模型。 该方法构建的几何学模型

既包括了目标物的颜色信息,又提高了几何学模型的精度,且在模型细节处表现良好,有效结合了视觉和触觉两种模态信息

的优点。
关键词:

 

遥操作机器人;几何学修正;视触融合;KDtree;虚拟环境

中图分类号:
 

TP242　 TJ765　 TH-39　 　 　 文献标识码:
 

A　 　 国家标准学科分类代码:
 

460. 40

Geometric
 

modeling
 

and
 

modification
 

method
 

for
 

virtual
 

environment
 

of
 

telerobot
 

based
 

on
 

visual-tactile
 

fusion

Yang
  

Yuyan1,Song
  

Aiguo2

(1. China
 

Airborne
 

Missile
 

Academy,Luoyang
 

471009,
 

China;
 

2. School
 

of
 

Instrument
 

Science
 

and
 

Engineering,
 

Southeast
 

University,Nanjing
 

210096,
 

China)

Abstract:To
 

improve
 

the
 

accuracy
 

of
 

geometric
 

modeling
 

of
 

the
 

telerobot
 

virtual
 

environment,
 

a
 

method
 

for
 

correcting
 

the
 

geometric
 

modeling
 

of
 

the
 

telerobot
 

virtual
 

environment
 

based
 

on
 

the
 

visual-tactile
 

fusion
 

is
 

proposed.
 

Firstly,
 

based
 

on
 

the
 

visual
 

information,
 

the
 

geometric
 

modeling
 

of
 

the
 

target
 

is
 

realized
 

through
 

point
 

cloud
 

acquisition
 

and
 

preprocessing,
 

point
 

cloud
 

registration
 

combined
 

with
 

thick
 

and
 

thin
 

registration,
 

surface
 

reconstruction
 

and
 

pose
 

measurement.
 

Then,
 

aiming
 

at
 

the
 

application
 

background
 

of
 

telerobot,
 

a
 

dexterous
 

hand
 

control
 

mode
 

combining
 

local
 

semi
 

autonomy
 

and
 

multi
 

finger
 

cooperation
 

is
 

designed
 

to
 

complete
 

the
 

collection
 

of
 

target
 

tactile
 

point
 

cloud.
 

Finally,
 

the
 

visual-tactile
 

fusion
 

method
 

is
 

used
 

to
 

fuse
 

the
 

visual
 

point
 

cloud
 

and
 

the
 

tactile
 

point
 

cloud
 

through
 

KDtree,
 

and
 

the
 

visual-tactile
 

fusion
 

point
 

cloud
 

is
 

used
 

to
 

modify
 

the
 

geometric
 

model.
 

Experiments
 

show
 

that
 

the
 

geometric
 

dimension
 

error
 

of
 

the
 

geometric
 

modeling
 

of
 

the
 

target
 

with
 

different
 

materials
 

by
 

this
 

method
 

is
 

less
 

than
 

3. 6
 

mm,
 

the
 

positioning
 

error
 

is
 

less
 

than
 

6. 8
 

mm,
 

and
 

the
 

attitude
 

angle
 

measurement
 

error
 

is
 

less
 

than
 

4. 3°.
 

The
 

effectiveness
 

is
 

better
 

than
 

the
 

geometric
 

model
 

based
 

on
 

visual
 

information
 

and
 

the
 

geometric
 

model
 

based
 

on
 

tactile
 

information.
 

The
 

geometric
 

model
 

constructed
 

by
 

this
 

method
 

not
 

only
 

includes
 

the
 

color
 

information
 

of
 

the
 

target,
 

but
 

also
 

improves
 

the
 

accuracy
 

of
 

the
 

geometric
 

model.
 

It
 

performs
 

well
 

in
 

the
 

details
 

of
 

the
 

model,
 

which
 

effectively
 

combines
 

the
 

advantages
 

of
 

visual
 

and
 

tactile
 

modal
 

information.
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virtual
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0　 引　 　 言

　 　 随着机器人技术的发展,越来越多的机器人被应

用于工业生产等领域[1] 。 但受限于传感器、人工智能

等技术的发展,在未知环境中完全自主的机器人在短

期内难以实现[2] 。 因此,人在回路中的交互式遥操作

机器人是实现在未知环境中作业的重要方式之一。 遥

操作机器人可代替人在危险环境中作业,在空间探

索[3] 、巡检排爆[4] 、工业制造[5] 、医疗康复[6] 中有着广

泛的用途。 由于遥操作系统主从两端的地理距离较

大,存在 100
 

ms 到数十秒的时延[7] ,降低了系统的可操

作性和稳定性。 而在主端构建一个和从端作业环境相

同的虚拟环境,就可以给操作者提供视觉、力觉、触觉、
听觉等感官反馈,增强了操作者的临场感,且消除了时

延对遥操作系统的影响。
虚拟环境技术主要包括几何学建模、运动学建模、动

力学建模等。 其中几何学建模实现对未知目标物的模型

重建,可以提供给操作者视觉反馈,并且可以在动力学建

模中提供机械臂是否接触目标物、机械臂末端刺入目标

物深度等信息。 因此,遥操作机器人对虚拟环境几何学

建模的真实性和准确性有着较高的要求。 目前遥操作系

统主要是基于视觉信息进行几何学建模,通过单目、双
目、深度相机等视觉传感器对未知目标物进行三维重建。
1981 年,Horn 等[8] 提出了光流估计模型,通过单目图像

序列光流实现了目标物的三维重建。 Marr 等[9] 提出了一

种视觉相关理论,为双目视觉奠定了基础。 双目立体视

觉系统通过图像获取、相机标定、图像校正、立体匹配和

深度值计算实现对目标物的三维重建[10] 。 使用深度相

机可以获得目标物表面更多的细节信息,获得精度更高

的三维模型。 2011 年, Newcombe 等[11] 提出了 Kinect
 

Fusion 算法,使用 Kinect
 

v1 相机获取目标物的 RGB-D 点

云,通过围绕目标物连续扫描实时地构建目标物的三维

模型。 但是基于视觉信息的三维重建容易受到环境光

线、遮挡等因素的影响,并且由于视觉传感器精度有限,
通过视觉传感器构建的目标物模型往往存在误差。 目前

还有研究人员通过触觉信息对目标物进行三维重建。 顾

海巍[12] 根据人类手部触摸探索的方式,提出了一种基于

触觉点位置及法向量数据的未知物体模型重构方法,并
通过仿真实验证明了该方法可以通过灵巧手触摸探索的

方式重构出未知目标物的三维模型。 虽然触觉传感器感

知出的目标物模型精度更高,但缺乏目标物的颜色信息,
且在细节处往往有所欠缺。

对于遥操作机器人,从端往往带有视觉、力觉、触觉

等传感器来采集从端的作业信息[13] 。 基于目前的研究

现状和遥操作机器人的作业背景,本文将视觉信息和触

觉信息进行融合,提出了一种基于 KDtree 的视触点云融

合算法,对虚拟环境几何学进行修正。 通过实验证明了

该方法构建出的未知目标几何模型比基于单一模态信息

的几何模型精度更高,提高了虚拟环境的精度,对遥操作

机器人领域有着重要意义。

1　 基于视觉点云和触觉点云的目标物几何
学建模

　 　 对于已知物体可以通过预定义模型导入的方法完成

虚拟环境几何学建模[14] ,但是对于未知目标物需要先通

过视觉信息进行三维重建和位姿测量,最终在虚拟环境

中渲染出目标物模型。 除了视觉信息,触觉信息也是人

类进行几何感知的重要途径[15] 。 本文根据遥操作机器

人的应用背景,分别设计了视觉和触觉点云的采集控制

算法,并分别提出了基于视觉和触觉点云的几何学建模

算法。
1. 1　 基于粗细配准结合的视觉点云几何学建模

　 　 本文通过视觉信息对未知目标物进行几何学建模的

流程如图 1 所示。

图 1　 基于视觉信息的未知目标虚拟环境几何学建模流程

Fig. 1　 Flowchart
 

of
 

geometric
 

modeling
 

of
 

unknown
 

target
 

virtual
 

environment
 

based
 

on
 

visual
 

information

1)视觉点云采集,通过移动全局深度相机采集目标

物多个角度的 RGB-D 图像。
2)视觉点云预处理,首先使用基于随机采样一致算

法(random
 

sample
 

consensus,
 

RANSAC)滤去地面。 然后

通过体素降采样法对点云进行降采样,以方便后续的点

云粗配准。 还需要采用直通滤波的方式分离背景,以便

于后续的局部细配准。 最后对降采样后的点云提取

FPFH 特征,用于后续的点云粗配准。 视觉点云预处理效

果如图 2 所示。
3)粗细配准结合的点云配准,首先使用基于采样一

致性初始配准算法 ( sample
 

consensus
 

initial
 

alignment,
 

SAC-IA)的点云粗配准,来生成初始变换矩阵,以防止后

续的迭代最近点(iterative
 

closest
 

point,
 

ICP)算法陷入局

部最优解[16] 。 基于 SAC-IA 的点云粗配准流程如下[17] :
(1) 从待配准点云中随机抽取 n 个点 {p1,p2,…,

pn},其中 p i ∈R3,且 n ≥ 3。 要求这 n个随机点之间的距

离大于设定的距离阈值 d,即满足 ‖pc - pd‖ > d,其中

0 ≤ c,d ≤ n,以保证所选取的这 n 个点的 FPFH 特征各

不相同,将这 n 个点组成的点集记作 P。
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图 2　 视觉点云预处理效果

Fig. 2　 Visual
 

point
 

cloud
 

preprocessing
 

rendering

(2)对 P 中的每一个点在目标点云中找到与该点有

相同或相似 FPFH 特征的点,并从中随机选取一个点作

为其对应点。 将这 n 个对应点组成的点集记作 Q。
(3) 对这两个对应点集使用奇异值分解 ( singular

 

value
 

decomposition,
 

SVD)算法求解变换矩阵。 两个点集

之间的坐标变换如下:
Q = R·P + t (1)
其中, R、t 分别为待配准点云到目标点云的旋转矩

阵和平移矩阵。 两点集坐标变换的误差函数如下:

f(R,t) = 1
n ∑

n

i = 1
‖q i - (R·q i + t)‖2 (2)

对 t求偏导,并令其为0,如式(3) 所示。 可求得P、Q
的质心如式(4) 所示。

∂f
∂t

= ∑
n

i = 1
2(q i - (R·q i + t)) = 0 (3)

pc =
1
n ∑

n

i = 1
p i

qc =
1
n ∑

n

i = 1
q i

ì

î

í

ï
ï

ï
ï

(4)

将点云 P、Q 根据质心重新规格化生成点云 P′、Q′,
如式(5) 所示。 并根据式 (6) 计算 P′、Q′ 的协方差

矩阵。
p′i = p i - pc

q′i = q i - qc
{ (5)

H = ∑
n

i = 1
P′iQ′

T
i = ∑

n

i = 1
(p i - pc)(q i - qc)

T (6)

对 H 进行奇异值分解得:
H = UΛVT (7)

式中:Λ 为 H 特征值组成的对角矩阵。
由式(7)可得旋转矩阵 R 为:
R = VUT (8)

将式(4)和(8)代入式(1)可以得到平移矩阵 t:
t = qc - R·pc (9)
配准误差使用 Huber 函数进行计算:

H(e i) =

1
2
e2
i , ‖e i‖ ≤ d

1
2
d(2‖e i‖ - d), ‖e i‖ > d

ì

î

í

ï
ï

ï
ï

(10)

式中: d 为设定的阈值;
 

e i 为第 i 组对应点通过矩阵变换

后的误差。
重复执行步骤(1) ~ (3),直到达到最大迭代次数,

选取其中误差最小的变换矩阵作为点云粗配准的结果。
基于 SAC-IA 的点云粗配准的效果如图 3(b)所示。

图 3　 粗细配准结合的点云配准效果

Fig. 3　 Rendering
 

of
 

point
 

cloud
 

registration
 

combined
 

with
 

coarse
 

and
 

fine
 

registration

经过基于 SAC-IA 的点云粗配准后,待配准点云和目

标点云之间仍存在一定的误差。 因此本文在基于 SAC-
IA 的点云粗配准的基础上进行基于 Point-to-plane

 

ICP 算

法的全局优化,来实现两个全局点云的精确配准。 Point-
to-plane

 

ICP 算法的目标函数[18] 为:

[R,t] = argmin 1
N ∑

N

i = 1
((Rp i + t - q i)

Tn i)
2 (11)

式中: [R,t] 为转换矩阵;p i 为待配准点云上的点,q i 为

其在目标点云上的配准点;N 为待配准点云的点数目;n i

为目标点云上的切平面法线。
不停重复计算式(11),直到配准误差小于阈值,或

者迭代次数到达设定值,误差最小的 [R,t] 即为基于

Point-to-plane
 

ICP 算法的全局优化的转换矩阵。 将 SAC-
IA 点云粗配准后的两个点云进行基于 Point-to-plane

 

ICP
的全局优化,效果如图 3(c)所示。

为了使目标物点云可以进一步精准配准,最后使用

基于 Point-to-point
 

ICP 算法的局部细配准,对两个目标

物点云配准进行微调。 Point-to-point
 

ICP 算法配准速度

快,适用于已经有较为优秀的初始位姿,只需做细微调整
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的点云对。 Point-to-point
 

ICP 算法的目标函数[19] 为:

[R,t] = arg
 

min∑
N

i = 1
‖Rp i + t - q i‖

2 (12)

其中符号含义同式(11)。
将直通滤波后的目标物点云先使用全局优化得到的

转换矩阵进行初始坐标变换,再对其进行基于 Point-to-
point

 

ICP 的局部细配准,配准效果如图 3(d)所示。
4)表面重建,由于多个点云配准叠加会产生噪声,将

配准后的整 体 点 云 使 用 统 计 滤 波 ( statistical
 

outlier
 

removal,
 

SOR)方法进行点云滤波,以滤去离群点[20] 。 然

后使用泊松曲面重建算法,将分散的点云转换为光滑的

表面[21] 。 设定目标物的表面为 ∂M,满足目标物内部取 1
外部取 0 的指示函数为 χ

M, 其定义如下:

χ
M =

1, x ∈ M
0, x ∉ M{ (13)

由于 χ
M 不连续无法对其直接插值求取,使用滤波器

F(q) 来平滑 χ
M 为:

Δ(χM∗F)(q0) = ∑
s∈S

∫
ps

Fp(q)N
➝

∂M(p)dp =

∑
s∈S

ps
Fs·p(q) s·N

➝
≡V

➝
(q) (14)

式中:N
➝

∂M 为表面法向量;s 为样本集 S 中的一点,具有

s·p 位置信息和 s·N
➝
法向量信息。将式(14)进行简化得:

Δ
 χ = Δ·V

➝
(15)

式(15)即为泊松方程,对其采用拉普拉斯矩阵迭代

法求解就可以得到等值面。 表面重建效果如图 4 所示。

图 4　 表面重建效果

Fig. 4　 Surface
 

reconstruction
 

rendering

5)相对位姿测量,首先将深度相机固定在机械臂末

端,并进行眼在手上的相机标定。 然后采集目标物点云,
并进行点云预处理。 最后使用 Point-to-point

 

ICP 算法计算

目标物的相对位姿,并将目标物坐标转换到世界坐标系下。
6)虚拟环境渲染,根据重建的三维模型和计算的目

标物位姿在虚拟环境中渲染出目标物模型,基于视觉信

息的未知目标虚拟环境几何学建模效果如图 5 所示。 之

后生成 OBB 包围盒,以方便后续测量。

1. 2　 基于灵巧手触摸控制的触觉点云采集与模型重建

　 　 本文针对遥操作机器人的应用特点,提出了一套基于

灵巧手触摸触摸控制的触觉点云采集与模型重建方法。
1)局部半自主控制,首先根据 1. 1 节的方法对目标

图 5　 基于视觉信息的未知目标虚拟环境几何学建模效果

Fig. 5　 Geometric
 

modeling
 

rendering
 

of
 

unknown
 

target
 

virtual
 

environment
 

based
 

on
 

visual
 

information

物进行几何学建模,并在虚拟环境中实时显示。 然后操

作者观察虚拟环境,对目标物的几何特征进行判断,并控

制机械臂移动到其特征相应位置。 最后切换到自主模

式,由机械臂完成剩下的触觉点采集。
为了方便测量目标物的真实位姿,本文的目标物均

放置在桌面上,考虑到灵巧手的运动结构,对灵巧手设置

两种预制触觉点云采集姿态,分别用于顶部触觉点云采

集和侧面触觉点云采集,如图 6 所示。 姿态分别为三根

手指并到一侧的并指状态和三指分成两侧的抓取状态。
由于目标物放置在桌面,无法对目标物采集底部触觉点

云,本文在生成一个顶部触觉点云的同时,根据视觉三维

模型过中心的横切面对称生成一个底部触觉点云。

图 6　 灵巧手两种预制触觉点云采集姿态

Fig. 6　 Two
 

kinds
 

of
 

prefabricated
 

tactile
 

point
 

cloud
 

collection
 

postures
 

of
 

dexterous
 

hand

2)触觉点云生成,由于每次触觉点云采集后,目标物

都可能会因为受力而改变位姿,这会使采集到的触觉点云

产生误差。 因此本文在每次触觉点云采集前使用 1. 1 节

的方法测量目标物的位姿,然后将之前采集到的触觉点

云转换到当前的目标物坐标系下,流程如下。
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(1)测得目标物位姿并生成 OBB 包围盒,以包围盒

坐标系作为当前的目标物坐标系。 记录下当前目标物坐

标系相较于上一次目标物坐标系的坐标变换矩阵,并将

之前采集到的触觉点转换到当前的目标物坐标系中。 同

时记录下基座坐标系相较于当前目标物坐标系的坐标变

换矩阵 Tobject 。 使用局部半自主控制方法进行触觉点云

的采集。
(2)当灵巧手上的触觉传感器某个测量单元超过阈

值,记录下该测量单元在手指上的位置 p0 = (x,y,z) 和法

向量 n0 = (nx,ny,nz),以及当前机械臂的各个关节角度

θ arm = (θ 1,θ 2,…,θ n) 和该手指的各个关节角度 θ fi
hand =

(θ fi
1 ,θ fi

2 ,…,θ fi
m)。 其中 n、m、i 分别为机械臂自由度、 灵

巧手手指自由度、灵巧手手指个数。 通过运动学建模将

该点的位置坐标和法向量转换到当前目标物坐标系下,
计算公式如下:

loc = TobjectTarm(θ arm)Thand(θ
fi
hand)p0 (16)

N = TobjectTarm(θ arm)Thand(θ
fi
hand)n0 (17)

(3)为了避免同一接触点多次记录,若当前触点与

上一时刻接触点相同,则此次接触点数据不记录,否则记

录下当前接触点信息 Point j = [ loc j,N j]
T。

(4)若采集未结束,则重复步骤(1) ~ (3)。 采集结

束后将采集到的所有触觉点集合为触觉点云。
3)多指协同控制,虽然将每次采集的触觉点云转换

到当前目标物坐标系下可以消除移动对下一次采集的影

响,但是无法减小移动对当次采集的影响。 为了减小每

次触觉点云采集过程的目标物移动,本文采用了一种灵

巧手多指协同控制方法。
将灵巧手的手指状态分为两种,手指上没有触觉测

量单元超过力阈值,此时该手指没有接触目标物,记作

S1
finger ;手指上存在超过力阈值的触觉测量单元,此时该手

指已经接触目标物,记作 S2
finger 。 当切换为两种自主模式

时,对灵巧手采用如下的多指协同控制。
(1)如果三根手指都处于 S1

finger , 则机械臂和灵巧手

继续运动。
(2)如果某根手指上触觉测量单元测量的最大值超

过力阈值,则记录下该点的接触信息,并且开始计时。
(3)当所有手指都处于 S2

finger 或超过时间阈值时认为

本次采集结束。
4)表面重建和几何信息测量,首先使用统计滤波方

法对采集到的触觉点云进行点云滤波。 然后根据

式(15)使用泊松曲面重建法完成表面重建,由于触觉点

云没有目标物颜色信息,默认点云为绿色。 最后对基于

触觉信息的三维模型生成 OBB 包围盒。

2　 基于 KDtree 的视触点云融合与模型修正

　 　 基于视觉点云的几何学建模效率高且带有目标物颜

色信息,基于触觉点云的几何学建模精度高且可以处理

遮挡等情况[22] 。 因此提出一种基于 KDtree 的视触点云

融合算法,将视觉信息和触觉信息进行融合,生成的模型

同时包含了两种模态信息的优点,其工作流程如图 7
所示。

图 7　 基于 KDtree 的视触点云融合算法工作流程

Fig. 7　 Workflow
 

diagram
 

of
 

visual-tactile
 

cloud
 

fusion
 

algorithm
 

based
 

on
 

KDtree

2. 1　 构建 KDtree
　 　 KDtree 是一种可以实现 k 维空间中点的存储和快速

检索的树形结构[23] ,广泛应用于多维空间的数据搜索,
例如范围搜索和最邻近搜索[24] 。 KDtree 根据每个维度

的方差,使用超平面进行空间划分,可以将多维空间划分

为多个小空间,其构建流程如下。
1)根据式(18)计算每个维度的方差,并从其中选取

方差最大的维度 k。

max ∑(x - μ x)
2( Nx,∑(y - μ y)

2 Ny,

∑( z - μ z)
2 Nz,…) (18)

2)将 k 维中的所有数据按升序排列,取 k 维度上的

数据中值,记作 node。
3)根据中值 node 使用超平面划分左右子树,其中小

于 node 的集合为右子树,记作 tree_right;大于 node 的集

合为左子树,记作 tree_left。
x < node, ∀x ∈ tree_right
x > node, ∀x ∈ tree_left{ (19)

4)将 node 作为根节点,并将 tree_right 和 tree_left 作
为输入, 重复步骤 1) ~ 3),直到所有的子集合都不能再

进行划分为止。
本文中的视觉点云为三维空间,并根据上述方法对

采集到的目标物视觉点云构建 KDtree。

2. 2　 基于视触融合点云的几何学建模

　 　 为了实现视触点云的融合,使得融合后的点云既精

确又具有颜色信息,还要有足够多的细节,本文将触觉点

云中的每一个点作为查询点,在视觉点云中查询 n 个最

邻近点,最终查询得到的点集即为视触融合点云。



106　　 仪　 器　 仪　 表　 学　 报 第 4 4 卷

先通过第 1 章的方法采集目标物的视觉点云和触觉

点云,将采集到的视觉点云记作 Vcloud, 触觉点云记作

Tcloud。 对视觉点云使用 2. 1 节的算法构建三维 KDtree,
记作 KDtreecloud。 对 Tcloud 中的一个触觉点 tcloud 在 Vcloud 中

找到其 n 个最邻近点。
首先从 KDtreecloud 的根节点开始访问,式(20) 计算

出 tcloud 和当前视觉点 v_ncloud 之间的距离 d tv_n。

d tv = ( tx - vx)
2 + ( ty - vy)

2 + ( tz - vz)
2 (20)

起始时先将最远距离 dmax 设定为 tcloud 和根节点之间

的距离。
然后从根节点开始对比方差最大的第 k 维的数据中

值 node, 搜索路径的选取如下:
访问左子树, v(k) < node
访问右子树, v(k) ≥ node{ (21)

根据式(21)不断地搜索路径,直到访问到 KDtreecloud

的叶子节点。
最后根据该搜索路径反向回溯出 tcloud 的 n 个最邻近

点, 更新最邻近点的方式如下:
dmax = d tv_n,

 

vmax = v_ncloud 　 dmax > d tv_n (22)
式中: vmax 为当前记录的 n 个最邻近点中 d 最大的视觉点;
dmax 为 vmax 和 tcloud 之间的距离。 在回溯过程中不断更新这 n
个最邻近点的数据,直到回溯到 KDtreecloud 的根节点。 将每

次搜索到的 n 个最邻近点组成的集合记作 VTi。
对触觉点云中的每一个点通过基于 KDtree 的最邻

近搜索法在视觉点云中找到其 n 个最邻近点,将这些最

邻近点集合为新的点云集,这个新的点云就是视融合点

云 VTcloud:
VTcloud = [VT1,VT2,…,VTN] (23)

式中:N 为触觉点云的点数。
为了方便后续测试基于视触融合点云的几何学建模

效果,对视触融合点云进行泊松曲面重建,并生成 OBB
包围盒。

3　 实验与结果

3. 1　 数据采集与处理

　 　 1)实验平台

本文根据遥操作作业需求,搭建的基于虚拟环境的

遥操作系统如图 8 所示。 其中主端设备包括七自由度力

反馈手控器、主端控制器,从端设备包括 Schunk 机械臂、
Barrett 灵巧手、多维力传感器、Kinect 视觉传感器、从端

处理器。 其中 Barrett 灵巧手内置了触觉传感器。
2)实验样品

为了测试基于视觉点云、基于触觉点云和基于视触

融合点云的几何学建模效果,本文选择 5 个不同材质的

物体,如木块、茶叶盒、塑料盒、纸盒、海绵块作为实验样

图 8　 基于虚拟环境的遥操作系统

Fig. 8　 Teleoperation
 

system
 

based
 

on
 

virtual
 

environment

品,如图 9 所示。 本文使用弹簧-质量-阻尼模型和基于

滑动窗最小二乘法分别进行动力学建模和动力学参数辨

识,其具体方法参考文献[25]
 

,此处不再赘述。 其中茶

叶盒和塑料盒为空心样品,以防止动力学参数辨识过程

中对设备造成损坏。 最终得到的样品硬度从大到小依次

为木块、茶叶盒、塑料盒、纸盒、海绵块。

图 9　 实验样品

Fig. 9　 Experimental
 

sample

3. 2　 基于视觉点云和触觉点云的几何信息测量实验

　 　 使用 1. 1 和 1. 2 节的基于视觉点云和基于触觉点云

的目标物几何学建模方法,对这 5 个样品依次进行基于

视觉点云和基于触觉点云的三维重建和位姿测量,每个

样品每种方法实验 10 次。 其中硬度最大的木块和硬度

最小的海绵块基于视觉点云和基于触觉点云的三维模型

如图 10 所示。

图 10　 基于视觉点云和基于触觉点云的三维模型对比

Fig. 10　 Comparison
 

of
 

3D
 

models
 

based
 

on
 

visual
 

point
 

cloud
 

and
 

tactile
 

point
 

cloud
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由图 10 可以看出,由于触觉点云数量远小于视觉点

云数量,基于触觉点云的三维模型相较于基于视觉模型

的三维模型在棱角等细节处表现较差。 并且硬度较大的

木块的基于触觉点云的三维模型较为平整,而硬度较小

的海绵块的基于触觉点云的三维模型则存在凹陷。
对三维重建的模型生成 OBB 包围盒,包围盒的主轴

方向上的尺寸视为模型的长、宽、高,分别记作 l、w、h,将
包围盒中心视作目标物坐标原点。 计算每个样本在 l、w、
h参数上的平均误差 edim,如式(24) 所示。 计算每个样本

定位误差的平均值 eloc,如式(25) 所示。 计算每个样本在

主轴方向上姿态角的平均误差 epos, 如式(26)所示。

edim = 1
10∑

10

i = 1
l i - lreal + 1

10∑
10

i = 1
w i - wreal +(

1
10∑

10

i = 1
h i - hreal ) 3 (24)

eloc =
1
10∑

10

i = 1
(x i - xreal)

2 + (y i - yreal)
2 + ( zi - zreal)

2 (25)

epos =
1

10∑
10

i = 1
rx i - rxreal + 1

10∑
10

i = 1
ry i - ryreal +(

1
10∑

10

i = 1
rzi - rzreal ) 3 (26)

其中, l i、w i、h i、x i、y i、zi、rx i、ry i、rzi 为各个参数的测

量值,lreal、wreal、hreal、xreal、yreal、zreal、rxreal、ryreal、rzreal 为各个

参数的真实值。 这 5 个样品基于视觉点云和基于触觉点

云的几何信息测量的尺寸误差、位置误差和姿态角误差

如图 11 所示。
由图 11 可以看出,基于视觉点云的几何学建模的尺

寸误差、位置误差和姿态角误差在样品硬度不同时,差别

不大。 但是对于硬质样品木块、茶叶盒、塑料盒,基于视

觉点云的几何学建模误差要大于基于触觉点云的几何学

建模误差。 随着样品硬度的减小,基于触觉点云的几何

　 　 　 　

图 11　 基于视觉点云和基于触觉点云的几何信息测量的

尺寸误差、位置误差和姿态角误差

Fig. 11　 Dimensional
 

error,
 

position
 

error
 

and
 

attitude
 

angle
 

error
 

diagram
 

of
 

geometric
 

information
 

measurement
 

based
 

on
 

visual
 

point
 

cloud
 

and
 

tactile
 

point
 

cloud

学建模的尺寸误差、位置误差和姿态角误差越来越大。
这可能是因为软物体在进行触觉点云采集时容易刺入物

体表面,造成采集的触觉点云存在误差。 对于软物体,触
觉力阈值较难控制,力阈值如果太大会加大刺入表面的

深度,如果太小会与触觉传感器自身的噪声混在一起,难
以分离。

通过实验可知,基于触觉点云的几何学建模方法对

木块、茶叶盒、塑料盒这类硬质样品的建模效果较好,而
基于视觉点云的几何学建模方法对纸盒、海绵块这类软

质样品的建模效果较好。
3. 3　 视触融合点云几何信息测量实验

　 　 使用第 2 节提出的基于视触融合的几何学建模方

法,其中的最邻近点数 n 取 10,选择相同的 5 个样品进行

基于视触融合点云的几何信息测量实验,每个样品实验

10 次。 其中硬度最大的木块和硬度最小的海绵块的基

于视触融合点云的几何学建模流程和效果如图 12 所示。
由图 12 可以看出,基于视触融合点云的三维模型相

较于基于触觉点云的三维模型更为平整,且和基于视觉

点云的三维模型一样具有目标物的颜色信息。 同样使用

式(24) ~ (26)分别计算这 5 个样品基于视觉点云、基于

触觉点云和基于视触融合点云的几何信息测量的尺寸误

差、位置误差和姿态角误差,结果如图 13 所示。
从图 13 可以看出,相较于基于视觉点云的几何学建

模方法和基于触觉点云的几何学建模方法分别更适合软

质和硬质样品,基于视触融合点云的几何学建模方法不

管对硬质样品还是软质样品,在几何尺寸和位姿测量方
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图 12　 视触融合建模流程和效果图

Fig. 12　 Visual-tactile
 

fusion
 

modeling
 

process
 

and
 

effect
 

diagram

图 13　 三种点云几何信息测量的尺寸误差图、位置

误差图和姿态角误差

Fig. 13　 Dimensional
 

error
 

diagram,
 

position
 

error
 

diagram
 

and
 

attitude
 

angle
 

error
 

diagram
 

for
 

geometric
 

information
 

measurement
 

of
 

three
 

point
 

clouds

面都相较于基于单一模态点云的几何学建模方法精度更

高。 由于基于视觉点云的三维重建过程中存在多个点云

序列叠加,这会导致基于视觉点云的几何学模型尺寸偏

大。 对于软物体,在进行触觉点云采集时容易刺入物体

表面,造成采集的触觉点云向物体内部凹陷,导致触觉模

型尺寸偏小。 而基于视触融合点云的几何学建模,可以

结合两种建模方法的优点。 基于视触融合点云的几何学

建模方法对各个样品的尺寸误差均小于 3. 6 mm,对各个

样品的定位误差均小于 6. 8 mm,对各个样品的姿态角误

差均小于 4. 3°。 但是随着样品硬度的减小,基于视触融

合点云的几何模型在几何尺寸和位姿测量方面误差逐渐

增大。 由于软质样品触觉点云误差相较于硬质样品更
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大,因此基于视触融合点云的几何学建模法对硬质样品

的建模效果仍优于软质样品。

4　 结　 　 论

　 　 针对遥操作系统中仅依靠视觉信息进行虚拟环境几

何学建模存在误差的问题,本文提出了一种基于视触融

合的遥操作机器人虚拟环境几何学建模修正方法。 该方

法首先通过粗细配准结合的算法,使用视觉点云完成未

知目标物的几何学建模。 然后使用灵巧手通过局部半自

主和多指协同的控制方式进行触觉点云采集,并完成基

于触觉点云的目标物的几何学建模。 最后根据视觉点云

构建 KDtree,将触觉点云中的每一个点当作查询点,使用

最邻近搜索法搜索其邻近点,将搜索到的邻近点集合起

来得到视触融合点云,来实现对虚拟环境几何学建模修

正的目的。 经实验验证,基于视触融合点云的几何模型

在几何尺寸、定位和姿态角测量上精度都优于基于视觉

点云的几何模型和基于触觉点云的几何模型,且对于不

同软硬度的样品均有良好的几何学修正效果。 并且基于

视触融合点云的几何模型具有目标物的颜色信息,模型

表面平整,在棱角等细节处也表现良好。 该方法可以提

高遥操作系统中虚拟环境几何学建模的精度,有利于提

供给操作者更真实准确的视觉反馈,对于遥操作系统具

有重要意义。
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