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ОТ СОСТАВИТЕЛЯ

Современный этап развития робототехники

характеризуется качественными изменениями, связанными с

переходом в целом ряде приложений от жесткопрограммируе-

мых автоматических манипуляторов к адаптивным очувст-

вленным роботам /причем не только промышленного

назначения/, среди которых важнейшее место занимают

роботы с системами технического зрения. Это приводит к

определенному смещению тематики научных публикаций и

модернизации научно-технической документации
-

меняется частотность, а нередко
-

и смысловое наполнение

существующих терминов, появляется новая терминология.

Предлагаемый выпуск тетради охватывает появившиеся

в последние годы термины и встречающиеся в литературе

нетрадиционные толкования известных терминов в

области зрительного очувствления роботов. В тетрадь

включены и термины из смежных разделов робототехники,
связанных с управлением по сенсорной видеоинформации
и с применениями роботов с техническим зрением, а

также из таких областей, как обработка изображений,
распознавание образов, анализ сцен с применением

методов искусственного интеллекта, аппаратное и

программное обеспечение видеосенсоров и средств

обработки видеоинформации, но с учетом специфики именно ро-

бототехнических задач.

При подготовке выпуска составитель основывался на

опыте перевода и редактирования ряда монографий,
сборников, статей и другой научно-технической
литературы по робототехнике, а также на материалах

обсуждений в Комиссии по терминологии в области

робототехники Комитета научно-технической терминологии АН СССР*

Разумеется, ограниченный объем тетради не позволил

детально отразить всю новую терминологию в столь

обширной, мультидисциплинарной области, как системы

технического зрения роботов. В то же время

представлялось целесообразным включить,в выпуск некоторые
основополагающие термины, часто используемые в

современных публикациях, формулировки которых, приводимые

в разрозненных словарных и справочных пособиях,
противоречивы и нуждаются в уточнении и унификации.

Составитель будет признателен за замечания и

предложения по содержанию выпуска, которые можно

направлять в адрес ВЦП: 117218, г.Москва, В-218,
ул.Кржижановского, д.1*», корп.К
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1. accen tuator

1. подчеркиватель /Длок
или программа подчерки-

бражения/; 2, схема

частотной коррекции

2, accomodat i ng

edge fol1ower
оператор прослеживания

контуров с аккомодацией

3 accomodatI on

1. аккомодация,

настройка /^п^р^д^^глазаи^^
ДТЗ^Т^^. адаптация,
приспособление /напр.,

робота/

ЦФ active

accomodation

активная аккомодация;
активное приспособление

5 active iI 1 urn i na-

t i on

активнбе освещение;

управляемое освещение

6. act i ve1 у i11umi-

nated marker

маркер с активной

подсветкой

7. active perception
активное восприятие

/сенсорной информации/

8. active vision
1 . активное наблюдение
/с изменением линии зре-

н^л^Т^^^^т^и!^

/с целенаправленным пе-

peMjem^HHeM видеасенсора/

9. adaptive lens

open i ng
адаптивное
диафрагмирование /объектива СТЗ/

10 . adapt ive

threshold i ng

адаптивный выбор порога;

сравнение с адаптивно

устанавливаемым порогом

/напр., при бинаризации

1 1 . adjacency
смежность; близость,

соседство ^1аД£>>^_ДД^
ментов изображения/

12# adjacency
matr i x

матрица смежности

13» admeasurement
1. обмер, обмеривание;
2# габаритный размер

1k# agile camera

подвижная камера

15. A I-based
основанный на методах

искусственного

интеллекта; с элементами

искусственного интеллекта

16. allgnment
1. выравнивание, распот

ложение на одной линии;

2. центровка /осей/;
3. спрямление; 4

ориентирование; 5,

горизонтальная проекция

АНГЛИЙСКИЕ ТЕРМИНЫ И РУССКИЕ ЭКВИВАЛЕНТЫ



17 ambi guIty
неоднозначность;
двусмысленность

18. ana 1ys i s-by-
-synthes i s

method

метод анализа /напр,,
сцен/ через с и нТе^Р0^

19. ang1е gage

угломер

20. angu1аг
observat i ons

1 . угломерные

наблюдения; 2. измерения углов

21 . aperture
апертура; отверстие;
зрачок /напр.,
объектива BHfleo>C^H(?o^7rv^r>-^rv"

22. aperture
correct ion

апертурная коррекция

23. apparent outline

1. наблюдаемый /видимый/

контур; 2. кажущийся
контур

2k. area-based
stereo ana lysis

анализ /сцен/ на основе

согласования областей

на паре

стереоизображений

25. area counting
расчет /вычисление/

площади /объекта на

изображен и и f^^^^*^

26, area reduction

ratio

коэффициент сокращения

площади /признак для
в о с с т а но'в/7т^ТГи^^$^ГсГмьТ
объекта по изображению/

27. artificial

light i ng
искусственное освещение

28. aspect
1. ракурс; 2. /внешний/

вид; 3. положение;

*4. аспект; сторона

29. aspect angle
угол обзора; угол

зрения

30. astigmation
астигматизм

31. assymetry factor

коэффициент асимметрии
/признак распознаваемо-
'г^^оВ^ъХк^'аТ4''^^^

32. at tentive phase
аттентивная фаза, фаза
внимания /призритель-
н о м в о с п р^иятм/

'~v'~v~v~v~s

33 atomi с reg i on

атомарная область;
элементарная область /со-

держательная^^
за^и^Го^о^ПЖ

3^ automat ic v i sua 1

i nspect i on

автоматический

визуальный /зрительный/
контроль

35. average gray-

-level matching
согласование или

сопоставление /изображенид
с эталоном/^оу?реднен-
ному полутоновому

изображению

36. averaging
operator

оператор усреднения,

усредняющий оператор
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грубая зернистость

/текстуры/

22. coded image
закодированное

изображение; код изображения

23. coding mask

кодирующий трафарет;

кодирующая маска

2hщ со 11 i s ion front

а 1gor i thm

алгоритм фронтов

столкновения, алгоритм

сталкивающихся фронтов /ДД-
горитм скелетизации изо-

25 « со 1 or code

1. цветовой код
/объектов роботизированного
производств^/; 2. код
T^iTe^/^ета .//дди^^
ст^вледж^ и й /

26 * col or detect ion

К определение цвета;
2. выделение

/требуемого/ цвета /на цветных

изображе1ниях/: 3. рас-

^гю^^в^тие/ооъектов/ по

цветовому коду

27. со lor discrimi-

nat ion

К различение цветов;
распознавание цвета;
2в различение /объектов/
по цвету

v^-v-^-v-^-y-

28 # col or sens i ng
1 * восприятие цвета;

2. очувствление /робота/
с помощью датчиков

цвета; 3. цветочувствитель-
ный

29 - color vision

1 цветовое зрение;
2в цветная СТЗ

30, complete outline
полностью видимый кон-

тур >^Д^^Д-4^^Ь1Д95Д^-~
жении сцены/

31. componentwi se

i mage
1щ покомпонентно

запоминаемое изображение;
2. покомпонентный образ
/анализируемой сцены/

32» composite Image
составное изображение;
сложное изображение

33. compos i t ion

method

метод композиции, метод

составления /сложных

объектов из nJ50cтJыxr^epvJ
метрических телД

3^ * сотри ter v i s i on

1. машинное зрение;

2, система машинного

зрения

35» concavity
вогнутость, вогнутый
участок /контура или по-

верхности объекта/

36. concurve

составная кривая, кон-

кривая /а ппроке имирован-
н а я

- о б ы чноот резками

прямыхи ЯУД^|1^0ДЯ^!г:\
ноет ей

- гранииаобъДд^.
та на из о^ра^шении^

37. con i с

1 о коническое сечение;

2 кривая конического

сечения



38 e cong ruencing
совмещение /ЦД°боажений/

39. connected
out 1 i ne

1с неизолированный

контур; соприкасающийся

контур; 20 связный

контур /изображения объекта^

kO. connectiv i tу
ana lysis

анализ связности

/областей изображения/
~v*"v''">~v*v^

h] e connect i v i ty
graph

граф связности

Ь2Щ connected

component
связная компонента

/напр., изображения/

**3 conserva t i on

of d i s tance

сохранение расстояния

/между точками

изображения объекта гши^е^д^пе-
ремещении как твердого

kk* constrained
v i s i on

ограниченный обзор

**5« construct i ve

solid geome t ry

конструктивная блочная

геометрия /графические
п о с т р о е н и я^Т?Тг~о^7Го^вТ>^
]комоТ7тГров^

hb. contiguous
pi xel

смежный /прилегающий/
элемент изображения

k"J * contour

analyzer
блок анализа контуров

/объектов на

изображении/

f*8. contour coding
кодирование контуров
/объектов наиЗЗ^ЕЗ^-6^

kS. contour

detect ion

обнаружение контура;
выделение контуров

/объектов на изображени'иТ4^"^

50, contour

extract i on

выделение контуров

^объектов на изображении/

5 1 contour feature

контурный признак
/описывающий контур объекта
н а и з oopa? мГсГн и и /

~v'"4'~v'~v"v"v*

52. contour fo11о-

wing /contour
track i ng/

1 , прослеживание

контуров / объе^^д^^а^хзобог^
.жл^дии^ ; 2 движение

вдоль заданного контура;

отслеживание контура

/рабочим органом робота/

53. cont rast

enhancement

улучшение /усиление,
повышение/ контраста

S^u contrast factor

/contrast ratio/

коэффициент

контрастности

55. contra sting
techn i que



метод контрастирования;

метод повышения

контрастности /при обработ-
ке изображении^

5б0 convergence

angle
угол схождения ^^део
стереоскопиче с_ко и^СТД/
см.также vergence angle

57. convergent
/crossed/
d I spar i ty

сходящаяся диспаратность

/ст^эдо^зд^
58# convex hu11

выпуклая оболочка

59* corner counting
подсчет числа углов

/объекта на изображении/

60 # corner f i nder

блок или оператор

обнаружения углов /на и з о б -

61. corrected lens
коррегированный
/исправленный/ объектив

62. correc 11 ng

ma t r I х

корректирующая матрица;
таблица поправок

63. с ross-fi re

vision sensor

перекрестный

видеосенсор l'евстречньж
ложением и злучат^тд^и
приемников света/

вЦ. cross talk

перекрестные помехи;
взаимные помехи

65 u cross validation

1 . перекрестная

проверка ^додсистем/; 20
взаимное подтверждение

/гипотез или дандых/
66. current

hypothes i s

текущая /проверяемая/
гипотеза

67 - cur

rent-illumination

characteristic

световая характеристика

/за^в.иддм^оедь
элемента от освещеннос-

68. curved object
искривленный объект;
объект с криволинейной
поверхностью /в анализе

сцен/
-^->^v-N^Y^rv-^

69. curve fol 1owi ng
1 прослеживание кривых

/на изоб{э^ажении/;
2 движение вдоль

заданной кривой,
отслеживание кривой /роботом/

D

1 о data fus ion

объединение /слияние/

информации /поступающей
из различных»^
^Ул^и^л*олучаемой различны-'

ми мето^амд/
20 dayl ight

i1 1 urn i nat i on

естественное освещение;

освещение дневным
светом

3. deep binding



сильная связность

/областей изображения/
~v~Nr"v*v">'"*>1

Цо defocus i ng

дефокусировка,

расфокусировка

5. detection sensor

сенсор обнаружения

/наличия объектов/

6. depth of focus
глубина резкости

7. depth percept i on

восприятие глубины

/удаленности/ /^гддекпро^тг
ранственнои сцены/

8 . d i ffeomorphism

диффеоморфизм /ДиФФ^РДН"
цирудмqe^jb за_ицЦр^$дрр^
значно^е соответствие^

9. difference image,
разностное изображение,
разность /двух/
изображений

10» d i fference of
Gauss i ans

разность гауссианов

1 о пер а т ор в ыде ления к р а
-

ев объектов на изображе-

11. d i ffuse i11umi
nation /diffuse
1 Ighting/

рассеянное освещение

12. diffuse ref1ec-
t fon factor

коэффициент рассеянного

отражения

13. digital imagery
1e оцифрованные
изображения; 2 цифровые

видеоданные

1Ц# digital-to-i mage
convers i on

преобразование
цифрового кода в изображение

15* d i g i t ized i mage

оцифрованное

изображение

16 . digraph (d » rec-

ted graph)
направленный граф

17. d i rect i ona1
code

код направления
/участка контура на изображе-
/Т)г1?и/>

18. d i rectiona1
fea ture

16 признак.направления;

2. признак,

определяемый по ориентации /объ^
екта или фрагмента на

изображении/

19о d i rectiona1

mask

маска направления; на -

правленная маска /фильтр,
выделяющий^ направ^л^енГи'еГ'^
участка контура на изо-

20 0 d i rec t i on

f i nder

1. пеленгатор; прибор

для определения
направления /на |дель/ ;
2. блок или оператор

поиска направления

/участка контура на

изображении/

21. direct ma tch i ng
прямое

/непосредственное/ согласование или

сопоставление

/изображения с эталоном/



22e d i spari ty
1. несоответствие;

несоразмерность; 2fc
диспаратное ть /смешение

соответствующих точек на стерео-

ажениях/

23. dissector

диссектор ^гт^ае^^ая
телевизионнаятдубка/

2k . d istance f i nder

дальномер

смлакже range finder

25 d i stance

measurement

измерение расстояния;

измерение дальности

26. d i st i net ive

feature

отличительный признак;

дифференциальный признак

27. divergent

(uncrossed) dispa-
r i ty

расходящаяся диспарат-
ность

28e d i v i de-and-

-conquer
algorithm

алгоритм

/последовательной/ декомпозиции;

алгоритм разделения /задачи
на подзадачи/

29. don't care

reg i on

область А^о^ажени^,
не представляющая

интереса

30# dot array
массив точек; точечная

структура ^осведения/
3 1 . dynami с image

1 . /динамически/
изменяемая часть

изображения; 2. динамическое
/"оживленное"/ изображен

ние, мультипликация /в

машинно^
320 dynamic scene

динамическая

/нестационарная/ сцена

33. dynamic
threshold

динамический /З^ЭД^йЭДщии,

НИИ/

Е

1 . ear 1 у v i s ion

предварительная обpaбот*
ка видеоинформации

2 edge-based
а 1gor i thm

алгоритм, основанный на

выделении краев
/объектов на изображении/^*^

3. edge-based stereo
ana lysis

анализ

стереоизображений на основе

сопоставления краев ^дб^ьектов

ний/

Ц# edge detect ion

1. обнаружение
/нахождение/ краев; выделение

краев /объекта на изо-

б р а ж е нжг?гТ^ГТ^^н1фгуж е-
ние фронта Х^ЦЗ^Д^Я^
смлакже edgerinTing

5. edge enhancement



подчеркивание краев;

подчеркивание контуров

/при обработке

изображении/
-v~v-^

6. edge extraction

выделение краев;
выделение контуров /объекта

на изображении/

7. edge finding
см. edge detection

8.. edge-guided
threshold ing (EGT)
a 1gor i thm

алгоритм сравнения /яр-
кости изображения/ с

порогом вдоль выделяемого

контура

9. edge merging
1. слияние краев /дыдет
^jjbjxv^ ;

2. слияние ребер /графа/
10. edge pixel

краевой элемент

изображения, краевой пиксел

11 edge sharpen i ng
обострение краев /при
обработке изображ'?УнТж7

12. edge token
метка края ^рДъ^ектана
изображении/

13 edg i ng
1. выделение краев;

выделение контуров; окон-

туривание; 2. контуры

/объектов на

изображении/

1Ц. elevati on ang1e
угол возвышения /гижло-

кализации объекта/

15 elevat ion v i ew

вертикальная проекция

1 6« elongation factor

коэффициент вытянутости

/признак распознаваемого

объекта/

17» emi tron

эмитрон Др^^ДД^^|уая_те-
лекамера/

18. enlargement
factor

коэффициент увеличения

19. entire image
1. целостное
изображение; 20 полное /все/

изображение

20. eplро1аг 1 i nes

эпиполярные линии /в

стереозрении/

21. equa1-area
proj ее t i on

равновеликая проекция

22e Euler number
число Эйлера Удазность
межд)гколдчествс^ связ-

Ды^х^дб^^Л^цj^gLWWW""
вом о т в ePCJ^^Jjan3o6pa

-

'ж^ениТГ^о^ъе^^
23* expansion factor

1# коэффициент
расширения; коэффициент
растяжения /ji3TipAjLn3o6pa^-
ния/; '5^>^<оэф^жГиХнт^
разложения

2k. extended
Gaussian i mage

расширенное гауссово

изображение

/гистограмма локальных ориентации

участков поверхности/

25 extr i ns i с

(parameters) calibra-

t i on



калибровка внешних пара-

метров /^положения и

ориентации видеосенсора

26 ext rus ion

выпячивание /ды^^оди^йс^я
/^асддкоД)^^^

27. eye
i, глаз; 2. видеосенсор

^робдтга/
28. eye-in-hand

system
система "глаз на рукеи

/д^ггедь.н^оч^стеленный

хватного устройства ма-

29. eye
- hand

(hand - eye)
system

система "глаз
- рука"

ныйробо^^

Jl^U^6L5^9>^ej^^o-HOH^/
30* eye

- hand

(hand - eye)
coord i nat ion

координация в системе

"глаз - рука";
согласование /операций/ СТЗ и

манипулятора

31 eyesIght
поле зрения

F

1. false edge
ложный край /объекта на

изобра>кенди/
v ^*v^^>/*>/~N

2 e far-away sens i ng

1. дальний обзор /в СТУ;
2, восприятие /сенсорнс^
информации/ с дальней
дистанции; 3.
очувствление /робота/ дальнодей-
ствующими сенсорами

3. fast Hough
t ransformati on

быстрое преобразование
Хафа

Ц. feature
К признак; свойство;
характеристика /распоз-

2 /характерная/
особенность /и^обда^кед^
екта/

5. feature analyzer
блок анализа признаков,

анализатор признаков /j^

6* feature-based
i nterpretat ion

интерпретация /^сцены/
на основании /анализа/
признаков

7» feature-based
match i ng

согласование /{tanp*,»

основании /выделения/
особенностей

8e feature
detect ion

выявление признаков;

обнаружение признаков;
выделение признаков

9. feature ordering
упорядочение признаков

10. feature pyramid
признаковая пграмида



11. featu re

recogn i t i on

1. распознавание

/объектов/ по признакам;

2 распознавание особен*

ностей /на изображении

12. feature

representat i on

1. представление в

признаковом пространстве;

2. описание особенности

/изображения объекта/

13. feature set

1 система признаков;
множество признаков

/ Распознаваемых^
т оТ7ТГ^*^а^о^>^Гс'о^е~нн о с-

9еиГ/на изображении/

]Ц . f i ber(opt i с)
cable

волоконно-оптический

кабель; волоконный

световод

15. fiduciary
object

объект, /условно/
принятый за эталонный

16. f iItered i mage
профильтрованное

изображение! изображение на

выходе блока фильтрации

17. filter hoider

держатель светофильтров

18. finder

1. видоискатель, визир;
2. пеленгатор; прибор

для обнаружения; 3-

дальномер; ** . блок поиска

19. f i ne-to-coarse

a 1gor i thm

точно-грубый алгоритм

20. f i xed camera

фиксированная

/неподвижная/ /теле/камера

21. flash

1. вспышка; отблеск;

блеск; 2. лампа-вспышка

22. flash
i I 1umi nat i on

импульсное освещение

23. flare
1. блик; засветка;
2. раструб

2k. f 1 uorescent
source

источник

флюоресцентного освещения

25. flyback
обратный ход /Д£ч_ара з ~

26 . flying spot
бегущее пятно; бегущий

луч /развердкителек а
-

меры/

27 . f оса 1 d i stance

(foca 1 1ength)
фокусное расстояние

28. focal plane
фокальная плоскость

29. focus of

cont ract i on

фокус сжатия

30. focus of

expan s i on

фокус расширения

31. foreg round

i mage



основное изображение
/ ДРидаличии ;
и з^эбраже^
ходящегося на переднем

плане

32, foreshorten i ng

effect

эффект перспективного

сокращения

33. form coefficient

(form factor)
коэффициент формы /пдизг
нак^расподнаваем

см.также shape
coefficient, shape factor

3*t. fractal model

фрактальная модель /опи-

саниеповер)^

35* fragmented image
сегментированное

изображение; изображение,
разбитое на фрагменты

36. frame-buffer

memory
буферная память кадров

37. frame frequency
кадровая частота,
частота кадровой развертки

38# frame grabber
устройство ввода кадра
/изображения/

39а frame keystone
трапецеидальное
искажение кадра /изображен^^

**0. frame memory
память кадра /дзс>(^дж^

k) . frame

representation

1. представление кадра

/изображения/; 2.
каркасное представление

/трехмерных объектов их

о^Пч51Гад^
представление /знаний/

hi ч frame scanner

блок кадровой развертки

**3 . frame se I ect i on

1. выбор кадра; 2.

выбор рамки /изображения/;
3. выбор фреима/в<Гис-

*й, frame size

1. формат кадра; 2.

размеры рамки /изободжения/
kS framing

1. формирование кадра;

кадрирование; 2.
кадровая синхронизация;
3. задание

/ограничивающей/ рамки /учдстгкаизо-
бражения/

h69 Freeman code
код Фримэна, цепной код

**7 9 freeze-frame

стоп-кадр

*»8. front elevation

вид спереди;
фронтальная проекция

*»9. frontl ighting
освещение спереди;

передняя подсветка

50. front node

передний фокус Ло^ьдк^

51 . full resolut i on



максимальная разрешающая

способность,

максимальное разрешение

52. function

generator

функциональный
преобразователь ; генератор

функций

53. fusing (fusi on)
спняние, объединение

54. fuzzy image
см. blurred image

55- fuzzy set

нечеткое /размытое/
множество

О

1» Gaussian
curvature

гауссова /полная/ кри-
ризна /характеристика

фор мы по в ер х нос ти/

2е Gaussian pyramid
гауссова пирамида /на-

боризоДражет1Й

3. Gaussian sphere
гауссова сфера

Ц . genera 1ized cone

обобщенный конус /пред-

!^^^e3^$4Ji<^

5. genera l i zed

су 1 i nder

обобщенный цилиндр

щыо^обр<аз>чощей

ляющей^л^1ни^/
6. geometr i с(a 1)

database
база геометрических

данных

7 geometr i с(а 1)
descr i pt ion

геометрическое описание;

геометрическая модель

8# geomet r i с(а 1)
match i ng

1 геометрическое
сопоставление /при анализе

сцен/; 2, пб^^о^^ео^ме^г-
рических параметров

/напр,,, при калибровке

9» geometr i с(a I)
modeler

блок геометрического

моделирования /объектов

сцены/

10. geomet г i с(а 1)
primitive

геометрический примитив;
геометрический

/элементарный/ фрагмент

/изображения/

11* geometric volume

геометрическое тело

12. glare

отблеск, блик; блики

13. global feature
глобальный признак



/распознаваемого объек-

1Ц# g 1oba1 operat ion
глобальная операция
/над всем обрабатываемым

15. global threshold
глобальный порог
/бинаризации изображения/

16 # g radlent I mage
поле градиентов
изображения

17. granu1аг i ty
1. зернистость /на

изображении/; 2. крупность

/^Гз^Ге^ия/ ; 3. глубина

/степень/ детализации

/описания/

1 8 # graph form
representa t i on

1 . представление /нДпРд»
сцены/ в виде графа;
2. представление /напРд»
г^Дм^тоическс^^
графиком функции /пдо~
странст^^енных

19. g ray-1 eve 1

(g ray-sea 1e)
i mage

полутоновое

/многоградационное/ изображение

20 . gray-1 eve 1

i mag i ng

полутоновое

/многоградационное/ представление

изображений;
формирование изображений с

использованием /яркостной/
шкалы серого

2 1 . gray-I eve I

vision

J, /техническое/ зрение
на основе полутоновых

/многоградационных/
изображений; 20
многоградационная СТЗ

22. gray scale
шкала серого;

полутоновая /многоградационная/
шкала /яркости изображе*
НИЯ/

V~v->^~*~ *--^V>>

vSrv-s

23. gray tone

полутон /яPJ<2£J!il-4i2SS£2C
н<£н^1Д/; у^оГвТн ь^серогс)
/тона/; градация яркости

2k# gripper-mounted
(hand-based)
v } sua 1 sensor

видеосенсор,
устанавливаемый на захватном уст*

ройстве /робота/

25. gross focusing
грубая фокусировка

26. gross out Ii ne

общие очертания; грубый
контур /объекта на изо-

6pauKjBjHMM/

Н

1. Hamming distance

расстояние Хемминга /в

распознавати^^

2 e hairline

визир; визирная линия

3 . hand-pr i nted

character

знак, написанный от

руки "печатным шрифтом"



Ц. hand-wr i tten
character

рукописный знак

5o hard image
контрастное изображение

6. hextree

гексальное дерево /вер-

ЦЦ1НЬ11<ОТОРО^

а^^ни^
7. h idden 1i ne

el iminat ion

удаление невидимых
линий IX^iJiyi^jej^eH
с и нit еэ_еи з^бр^ажен и и /

8. h igh-level
fea ture

признак высокого уровня

/omjj^T^n^Hafl^^

9. h i gh-1evel
v i s i on

1. верхний уровень СТЗ;
2. СТЗ верхнего уровня

с^^ДСЦ^

10. highlight
1. повышенная яркость

/изображения/; 2.
наиболее яркий участок
изображения; 3.

высвечивать; выделять

11. h i ghlight i ng
1e яркое освещение;
2. высвечивание;
выделение; 3. освещение
/сцены/ сверху

12. hi stogram
feature

гистограммный признак

13. ho 1е coun t i ng

подсчет числа отверстий

1 Ц . hoi i s t i с mode 1

целостная модель /олд^ьг^

15 о hor i sonta1

f requency
частота строк

16. hor i sonta1 hold

синхронизация строк

17. Hough transforma-
t ion

преобразование Хафа

18. Hueckel operator
оператор Хюккеля /дыде-
ления краев объекта на

ttao6pJs^4W
19. hypothesis-

-dr i ven strategy
управляемая гипотезами

стратегия

/автоматического поиска/

20. hypothesis
justification

1 подтверждение
гипотезы; 2. проверка
гипотезы

см.также hypothesis
'v'eTTFTcsTt i on

21. hypothes i s

management

управление процессом

формирования

/выдвижения/ и проверки гипотез



220 hypothesis
validity

справедливость гипотезы

23. hypothes i s

verification

см. hypothesis
justification

2k hypothesizer
блок Формирования

/выдвижения/ гипотез

I

1 i con

1. образ; отображение;
2e условный графический
символ

2. iconoscop
иконоскоп

3. ident i f i cat ion

1. идентификация;

отождествление; 2W

распознавание; 3* обозначение

k. ident i f i cat ion

sign (ident i f ica-

t i on character)
1 опознавательный знак;
2. признак для

идентификации

5 iI Iumi nance

освещенность

6# i11uminant

источник света;
осветительное средство

7 i11umi nat ion

1. освещение; 2

освещенность; 3 яркость

8# illumination cone

конус освещенности

9. i11umi nat i on

p 1 ane

плоскость освещения

10« i11umi nator
1. осветительный прибор;
2. конденсор

11 image
1. изображение /смлак-

>Ke^.picture/; 2# образ;
ЗГ отображение

12e image accuracy
1* четкость /резкость/
изображения; 2. точность

представления

изображения; 3* правильность
изображения

13 image acqu i s i-

t ion

получение изображения

1kв i mage ampl i f i er

1. усилитель /канала/

изображения; усилитель

видеосигнала; 2. блок

увеличения изображения

15* image analyzer
анализатор изображения,
блок анализа

изображения

16* image aspect
ratio

отношение ширины

изображения или кадра к его

высоте

17. image-based
robot control

управление роботом,
основанное на анализе

изображений /сцены/

18. image buffering
запоминание изображений
в буферной памяти, бу-



феризация изображений

19*. image capturing
ввод изображения

см.также image grabbing

20 . image с 1 ass » f i -

cat i on

классификация

изображений

21. image clearness
меткость изображения
см.также image
sharpness

22. image connection

связность /областей/
изображения

23» image contortion,

искривление изображения;
искажение изображения

2^, image conversion

преобразование
изображения

25* image correction

коррекция изображения;
исправление изображения

26. image creator

1. блок формирования

изображения,
формирователь изображения;
2. блок синтеза

изображения, синтезатор

изображения

27. image cue

ключевой признак
/объекта на изображении/

28. image decomposi-
t ion

декомпозиция

изображения; разбиение
изображения

29. image
deformation

искажение формы

изображения; деформация

изображения

30. image depth

analys i s

анализ глубины
/удаленности/ /объек-гша^^
по стереоизображениям

31. i mage
descr i pt i on

описание изображения

32# image
differencing

получение разности

изображений

33. image d i g i t i zer

устройство оцифровки
изображений

3**. i mage d i stor t i on

искажение изображения

35. image element
1. фрагмент изображения;
часть изображения;
2. элемент изображения,
пиксел

36. image energy
мощность /энергия/
изображения

37» image
enhancement

улучшение /качества/

изображения

38. image
en Iargement

увеличение изображения

39» image field
поле изображений



**0 . i mage-f 1 ow

process i ng

обработка потока

изображений; обработка потока

образов

Ц1. image format i on
формирование изображения

kl# i mage

genera t i on

1 синтез изображений;
генерация изображений;
2 в формирование

изображения

**3. » mage g rabb i ng
см. image capturing

ЦЦ* image g rad i ent

градиент /поля/

изображения

** 5 - image iconoscop
иконоскоп с переносом

изображения

А6 i mage i ntens i ty
1# интенсивность

изображения; 2 яркость

изображения

*»7. image
i nterpretat ion

интерпретация

изображения; понимание

изображения

*»8 i mage measure

метрика изображения

ЦЭ* image memory
память /для хранения/
изображений; устройство
для запоминания

изображений

50. image plane
плоскость изображения;
картинная плоскость

51. image poi nt

1. элемент изображения,

пиксел; 2. точка на

изображении

52e image processor
1# процессор /для/
обработки изображений;
2. блок обработки
изображений

53. image
quant i zat ion

1. квантование

изображения; 2e разбиение
изображения

5k9 imager
1 устройство
формирования изображения; 2.
видеосенсор

55. image read i ng
1 . отсчет /ядкосддэдте-
мента^ изображения;
2 считывание

изображения; оцифровка

изображения

56 image recovery
восстановление

изображения

57. image
rect i f i cat i on

1. исправление

изображения; 2. очистка

/фильтрация/ изображения /от
помех/

58. image
ref i nement

1. более детальное

представление изображения;
2. улучшение /качества/
изображения; 3- очистка

/фильтрация/
изображения /от помех/



59. image
resolut ion

К разрешающая способ**

ность /представления/
изображения; 2. четкость

/резкость/ изображения

60. imagery
изображения; образы

61. image segment
фрагмент изображения

62. image
segmentation

сегментация изображения

63» image sensor

видеосенсор; датчик

изображения

64, Image sharpness
см. Image clearness

65. Image skeleton
1, скелетное изображение;
контурный /графический/
препарат изображения;
2. остов /объекта на

изображении/

66* image smoothing
сглаживание изображения

67» image storage
1, память /для хранения/
изображения; устройство
запоминания изображений;
2* запоминание

изображений; хранение

изображений

68* Image texture

текстура изображения

6*Э» Image transfer
1. передача изображений;
2. перенос /сдвиг/
изображения

70. image
transmi ss i on

передача изображений

71. image tube

1. электронно-оптический
преобразователь, ЭОП;
2. передающая трубка

72. image unit

1. элемент изображения,
пиксел; 2. блок ввода
или обработки
изображении

73* image warping
деформация изображений;
искажение изображений

7**. Imaging
1. отображение; 2.
формирование изображений

75. i nbu ilt vis ion

sensor

встроенный /вообототех-

ническуюс^
видеосенсор

76. Incandescent
source

источник рассеянного

света /без нити накали-

вадия^
77- incidence

1. падение /ДЗ^^л^^ЛУДД/
2. наклон; скос; 3»
инцидентность /верижнгра-

м
78* incident Iight

падающий свет

79» incurvature

вогнутость; искривление;
загиб /вовнутрь/

80.. i ndentat ion

выемка; втянутый учас-



ток / наиз^ободжени и объ-

81. i ndoor scene

1. рукотворная

/искусственная/ сцена; 2.

обстановка внутри помещения

82. i nd irect

И 1umi паt ion

освещение отраженным

светом, непрямое

/отраженное/ освещение

83 . i nfrared

em i tter

источник инфракрасного

/теплового/ излучения,

инфракрасный излучатель

84. infrared sensor

датчик инфракрасного

/теплового/ излучения;

инфракрасный сенсор

85. Integral
invar iant

интегральный инвариант

^ приднокр^аспоз^
го^дбъ^гга^

86. integrated
v i s i on

1. интегральная СТЗ;
2. встроенная /вробсучэ-
TjexHMMecKyjo^^

87. intel1igent
sensor

интеллект/уаль/ный
сенсор; сенсор с

/встроенным/ вычислительным

устройством

см.также smart sensor

88. intensity array
массив интенсивностей;
массив яркостей

89. intensity
fea tu re

яркостный признак

90. intensity
h i stog ram

гистограмма интенсивное*

тей; гистограмма

яркостей

91. » ntens i ty 1evel

уровень интенсивности;

уровень яркости,

градация яркости

92. intensity
prof i le

функция изменения

яркости '/вдо^ть1^4ДоД/t
профиль яркости

93. intercluster

d i stance

межкластерное
расстояние /^^^^l^^iSSS^^r^

*

разов/

9**. interframe
cod i ng

межкадровое кодирование

/изоб^джен^/
95. internal pixel

внутренний / отиос^т^дь^
нограницы^§з^^
элемент изображения,
внутренний пиксел

9б# interocular
d i stance

межзрачковое расстояние;
расстояние между осями

видеосенсоров /в^тдде^

97. interpretation-
-guided
segmentation

сегментация, управляв-



мая интерпретацией;
сегментация через

интерпретацию

98. intrinsic camera

са1i brat ion

калибровка внутренних
параметров /теле/камеры

ки параметров ее положе-

71Ги1ГЛ)ГУ(?рч11?н^

99. isolated objects
изолированные объекты;
несоприкасающиеся
объекты; отдельно
расположенные объекты

100. i sobr i ghtness
contour

контур равной яркости

101. i socorrect ion
contou r

контур равной поправки
/при калибровке СТЗ/

102. isophot
изофота, линия равной
освещенности

J

1 . joint sensory
data

1. суммарная

/объединенная/ сенсорная информа-

Ч и я /4JX~£4^v^^
со ровТТ^ГГс^нсорнХ
формация о положении

сочленения ^мэ^2^;Д£ля^^

2. Juxtaposition
1. /непосредственное/
соседство;

соприкосновение; 2. размещение

рядом; 3. сопоставление

К

1# key feature

ключевой признак
/распознаваемого объекта/

2. knowledge based

v i s ion

1. /техническое/ зрение
HQ основе знаний;
2. СТЗ, основанная на

использовании знаний

3. K-shaped
boundary

К-образная граница /ре^
ресечение ксч-гтуровобъ^
^Kj-SjaTJ^
сцены/

L

1# Lambert i an

sur face

ламбертова поверхность

/длякоторойспра^
^Г|£од^^
Ламберта/

2. 1aser scanner

1. лазерное сканирующее

устройство; 2. лазерный
/сканирующий/ дальномер

3. lateral photo
effect diode

диод с поперечным

/боковым/ фотоэффектом

*♦. learned object
1 объект, которому
обучена СТЗ, ''обученный"
объект; 2. известный

объект



5. LEO

(light-emitting d i ode) mat г i x

светодиодная матрица,

матрица светодиодов

6. lens efficiency
разрешающая способность

линзы; разрешающая

способность объектива

7. level 1 I ne

линия /равного/ уровня

8. 1ight-emfttlng
d lode

светодиод,
светоизлучающий диод

9. 1 i ght guIde
световод, светопровод

10. 1ight grid
световая решетка Лпдд
CTp^K^yjP^JJ^C^
щеди^и/
см.также light lattice

1 1 . 1 i ght1ng
1. освещение; 2.

осветительные средства;
осветительные приборы

12. 1Ight lattice
см. 11ght grid

13. 1Ight pattern
method

метод

структурированного освещения; метод

световых проекций

1Ц. 1 ight-sect ion

1nspect ion
контроль /дед^/тдй/ по

методу световых

/оптических/ сечений

15. light sIi с i ng
формирование световых

/оптических/ сечений

16. 1!ght st r i ре

световая полоса /.гц^и
структурированм

щении/

17. 1 ight table
световой планшет;

световой стол

18. line ampli f1er
1. строчный усилитель;
усилитель сигналов строк

2. линейный усилитель

19. Пnear array
camera

1 . линейная

/теле/камера; 2. линейка

фоточувствительных элементов

20. 11 near photo-
diode array

фотодиодная линейка

21. 11 near scann i ng
линейная развертка

22. 1ine-by-1ine
scann i ng

1. построчное сканирова

ние; 2. построчная
развертка

23. 1 Ine follower

оператор прослеживания
линий /([Ha_ji3o6jpa^

2*», line merg i ng
слияние линий;
объединение фрагментов линий

25. 1ine-of-s ight
coverage

зона прямой видимости;
прямая видимость

26. line scann i ng

1. сканирование /вдоль/
строки; сканирование

/вдоль/ линии; 2.
строчная развертка



27. 1ine pattern
1. образец /контурной/
линии /распознаваемого
или конт^оТГи^у^оТ^оГ^объ^

сунок; 3. структура
линий

28. 1ingu 1stic
feature

лингвистический
/вербальный , описательный/
признак ^драспознава-
нии otipa^ojij^^
см.также verbal feature

29. 1 inking rule
правило связывания

30. local feature
1. локальный признак
/распознаваемого объек-

бениость ^изображения
объекта/

31 local operation
локальная операция /в
обработке изображений/

32, local threshold
локальный порог ^завдся^

33* locator
1. локатор; 2. датчик
/место/положения;
3. блок локализации
/объекта на изображении/

3*»* look-al ike
cases

похожие ситуации; похо-

жие ^JLB^Aii^^AASORA^vUlz
ч е н и яТизоВраж^Гия

35. low-level
features

признаки низкого уровня

/характерные участки са-

Зб# low-level
vi s ion

1. нижний уровень СТЗ-

Тн^ТГ^^^тЗн
уровня /в иерархической

системе~Ърите^

ЗС^^Т^ТГизког^^
ническим характеристи-

ка^мТ^Тр^и^я4^4

37, low-1umi nos i ty
image

низкоконтрастное
изображение

38. L-shaped
boundary

L-образная /Г-образная/
граница; уголок ^пдддсе^
чение контуров объектов

39» luminance

d i fference

яркостный контраст

40. luminous flux

световой поток

м

1. magn i f icat i on

1. увеличение

/изображения/; 2. усиление £cnjr^
нала/

2. map bu ildi ng
(map making)

1. картографирование;
2# построение
отображений



3. mark scann\ng

просмотр со считыванием

меток ипи маркеров

h. Marr paradigm
парадигма
/концептуальная схема/ Марра

/анализа изображений

трехмерных сцен/

5. mask Ing
1. маскирование,

наложение маски; 2.

диафрагмирование

6. mask pattern
шаблон маски

7. matching
1. согласование; сопот

ставление; совмещение;

2. подгонка;.подбор;
выравнивание; 3.

калибровка

8 . match i ng metr ic

метрика согласования

/в распознавании обра-

9. matrix array
camera

1. матричная

/теле/камера; 2. матрица фото-

чувстеительных
элементов

10. matrix photo-
d i ode array

фотодиодная матрица

11 med i a 1 axis

transformation

преобразование к

срединным осям /при скелетиза-

12. method of
max ima1 cliques

метод максимальной

клики /в распознавании об-

^^^-^.^^^^
13. method of

nearest neighbor
метод ближайшего соседа,

/в распознавании

образов/

]**. microopaque
1. микрозатемнение /на

_изоб^ажеж^и^; 2.

микронепрозрачность /среды
или оптического тракта/

15» minimum distance
с 1 ass i f i cator

блок классификации по

критерию минимума
расстояния /межд^в^ект^р^

16. m i ss i ng line

noi se

шум /типа/ пропадания
строк /изображения/

17. model-based
v i s ion

1. машинное зрение на

основе модельных

представлений; 2. СТЗ на

основе моделей

18. moment invariant

моментный инвариант

нии образов/

19. monochrome image
монохроматическое
/черно-белое, одноцветное/
изображение

20. monocular
v i s ion

1# /техническое/ зрение
на основе анализа

одиночных изображений;



2. монокулярная СТЗ,
СТЗ с одним

видеосенсором

21. multipoint
aspect

множественный ракурс;
вид с нескольких точек

зрения; обзор с разных

сторон

22. mult iresolut i on

image processing
К обработка
изображений с множеством

уровней разрешения; 2.
обработка изображений с

переменной разрешающей
способностью

23. multi-sensor
data fusion

слияние /объединение/
информации от множества

сенсоров

N

1. N-connectIv i tу
N-связность

2. nearest-neighbor
с 1 ass i f icat i on

классификация /объектов/
no методу ближайшего

соседа

3. near-to sensing
1. очувствление
/робота/ сенсорами ближнего

действия; 2. восприятие
/сенсорной информации/
с ближней дистанции;

3. ближний осмотр;
крупный план /в СТЗ/

4. needle map

игольчатая карта, карта

стрелок /поле проекций
нормалей к поверхностям

JoбъeкддcJ^нынд^eд^

5* neighborhood

operat i on
1. операция определения

соседства; 2. операция
над соседними
элементами /изображения/

6. N-neighborhood
N-соседство; соседство

в смысле N-связности /а

обработке изображений/

7. noi se сleanlng
(noi se cul1i ng)

устранение /подавление/
шумовых элементов £н,а^
иэоДрджении/
^л^Л^же noise suppres-
s ion

8. noise edge
шумовой контур; ложный

контур

9. noise

str i pp i ng
подавление шума путем

удаления /отэеделендьж
образомвыордд^
ничных элементов Лэбъед-
тов на изображении/

10* noise suppres-
s ion

£jAj> noise cleaning,
noise culling

11. nons i ngular
out!i ne

неоднозначный контур

12. norma 1i zed

texture property

map



карта свойств

нормализованной текстуры

13» numerical

feature

1# численный признак;

количественный признак

/распознаваемого объект
?аУТ~^ количественное

свойство

О

1. obj ect с lass i -

fIcat ion

1. идентификация

объекта; 2. распознавание
объекта

2. object
presentation

1# показ объектов (при
обучении СТЗ/; 20 пода-

зону/

3. object region
область /изображения/t
занятая объектом (вот;
личие от области фоТГаТ^

Ц. object/camera
mot ion

относительное движение

объекта и /теле/камеры

5. object-related
mi sconcept ion

1. неправильное

распознавание объекта; 2.
неправильная

интерпретация /с^ены/ из-за /ха-
рактера/^объектов

6. object-relatIon
graph

граф связей объектов

7» observable
out Ii ne

наблюдаемый /видимый/
контур

8. observables
1» наблюдаемые /видимые/
особенности

/изображения/; 2. наблюдаемые
переменные

9. occluding
boundar ies

границы взаимного

перекрытия /объектов сцены/;
границы загораживания

10. octree

октадерево, октальное

дерево ^ве^^ны^от^о^
го имеют восемьдоче^-

11 * one-dimens iona I

image
1, одномерное

изображение; 2« одномерный образ

12* open sight
визир дальномера;
искатель дальномера

13. optic(al)
flow map

карта оптического

потока

14 optical front
end

оптическая часть СТЗ;
объектив

15. optical range
дальность прямой
видимости

16. optoelectronic
system

опт/ик/оэлектронная
система



17* or i entatIon

edge
линия /резкого/
изменения ориентации

/поверхности объекта сцены/

18, or i entat i on

image
картина ориентации

/объектовна изображе-

19* or ientat ion

invariant feature

признак, инвариантный к

ориентации

/распознаваемого объекта^на^Гз^^а^
жении/

20, orientation map
карта ориентации 1ум^ст^

21♦ original image
исходное изображение

22, orthographic
proj ect ion

ортогональная проекция

23« outdoor Ii ght i ng
естественное /дневное/
освещение

2^, outdoor scene

1. естественная

/природная/ сцена; 2
обстановка вне помещения

25. overhead vision
СТЗ с видеосенсором,
устанавливаемым над
рабочей зоной /робота/

26, overlapping

objects
перекрывающиеся объекты

£цены/

р

1 . pan
1, ориентация /т^т^<дме_7
£ыу по азимуту;

движение /тепек^неры^ в

азимутальном направлении

ны/; 2, панорамирование

2. pancrat i с 1 ens

панкратический объектив,

объектив с регулируемой
оптической силой

3 о pann i ng

панорэмирование

k part i a 1 ou 11 i ne

частично видимый контур

5. pattern energy
мощность /энергия/
образа /на изображении/

6. pel
элемент изображения,
пиксел

см.также picture
element , р i xel

7» pepper pixel
"перец" /ошибочно
черный э л е м ентизо!?р^^

8, peround
пераунд ^коэф$И1Ц1ент
фор^ырасп^^

ный отношению площади к

квадрату периметра/

9. perspective
t ransformat i on

перспективное

преобразование; преобразование
центрального
проецирования



10. phagoheur i s t i сs

фагоэвристика /метод

слияния областей при об-

11. phantom
фантом, ложное

изображение

1 2# photoconducting
(photoconduct i-

ve) cell

фоторезистор; элемент с

внутренним фотоэффектом
см, также photoresi stance

13. photoemissive
eel 1

эмисионный фотоэлемент;
элемент с внешним

фотоэффектом

1Ц. photogrammetrу
фотограмметрия

15» photoresistance
eel 1

см, photoconducting
Tpriotoconduc t i ve) cell

16. photosensing
mark

1 # оптически

считываемая метка; 2.
светочувствительная метка

17. pi ctor i a 1

detai1

деталь изображения;
фрагмент изображения

18. picture
1. см# image; 2.
картина; 3. кадр

19. picture charge
потенциальный рельеф

20. picture element

см. pel

21. pi cture frame

1. кадр изображения;
2. рамка изображения;
3. система координат,

связанная с картинной
плоскостью

22. pi cture rat io

формат изображения;
отношение ширины кадра к

его высоте

23. picture
representat ion

1, представление
изображения; 2. графическое
представление

24. pi cture
reso1ut ion

1. разрешающая

способность /при
представлении/ изображения

25. pixel
см. pel

26. pixel accessor

аксессор элемента

изображения

27. р i xel-by-p i xel

compar i son
поэлементное сравнение

/изображений/

28# pixelization
разбиение изображения
на элементы;
дискретизация изображения

29. pixel-level
operat ion

операция /обработки/ на

уровне элементов

изображения

30. pixel processor
процессор элемента

изображения /в многопроцес-



31» plan vlew

вид сверху;
горизонтальная проекция

32. plane-bounded
object

многогранный объект

33. polarIz i ng
screen

поляризационный
светофильтр, поляроид

З1». position
invariant feature

признак, инвариантный к

положению /распознавае-

35. prar ie fire
a 1gor i thm

алгоритм ''степного

пожара" ^3JS^53Jii5^3^lii*l3Sr

36# preattentive
phase

преаттентивная фаза,
фаза "предвнимания" ^АЯ&Г

37. prec i s ion opt i-

cal bench

прецизионная оптическая

стендовая установка

38. previewing
предварительный осмотр;
предварительный просмотр

/сцены/

39. projective
matrIх

матрица проективного

преобразования, матрица

проецирования,
проективная матрица

kQ* programmable
wi ndow

программно
устанавливаемое окно -^вь^дел^оде^
.частьизс^бда^^

41# prototype object
эталонный объект ljl£Q
обучении СТЗ/

Ц2Ф proximity sensor

датчик близости; сенсор

приближения; сенсор

ближней локации

Q

10 quad r i с

К квадратичная форма;
2. квадрика

2Щ quadtree
квадрадерево, тетрарное
дерево /вершины
которого имеют четыре дочер-

3» quali tat ive

feature

качественный признак

/распознаваемого объек-

Цл quant i tat ive

feature

количественный признак

/распознаваемого объек-

^^^^^^^

R

1e radar v i ew

зона обзора
радиолокатора



2. radI a 1

correct ion

коррекция /поправка/ в

радиальном направлении,

радиальная коррекция

/поправка/ /jl^^Ji^i^Z
ровке СТЗ в полярных

^?61Гр'дчи7Га?^^

3. range coverage
зона действия /jHjanp^,
^BjjfleocjjHCopa/ no

дальности; обзор по

дальности

Ц. range
d i scon11nu i ty

скачок дальности ^ДГЦ*.
измерении дальномером/

5. range finder
см. d i stance f i nder

6. rangel
элемент дальноетного

изображения, элемент

карты дальностей

7. range sensor

дальнометрический
/дальномерный/ сенсор

8. raster count
число элементов растра

9. rate-d i stort ion
funct i on

зависимость искажений

скорости передачи

/информации/

1 0♦ raw v i s ion

sensor data

исходная

/необработанная/ видеоинформация;
исходные
/необработанные/ данные
видеосенсора

1 J . rear node

задний фокус /объектива,

12, rear projection
см. back projection

13. receptive field,

рецептивное поле /напр.,
видеосенсора/

Ш. reference

pattern
эталонный образ /при
обучении СТЗ/

15. refIect ion
shield

отражатель, отражающий
экран

16* region adjacency
graph

граф смежности областей

17. region growing
а 1gorithm

алгоритм наращивания
областей /в обработке

18# reg ion I abelf ng
разметка областей (#,

19. relational
descr i pt ion

реляционное описание,
описание отношений

анализе^счГеТ^^

20, relocatable
wi ndow

перемещаемое ^поизо-
бражению/ окно

21 . render i ng
воспроизведение ^сцены
по описаниям объектов/



22#resegmentation
ресегментация ^р^лдир^г

метке после сегментации/

23 resolution eel 1
клетка растра; элемент

изображения f пиксел

2k. retinal motion
движение /объектов/ в

картиннои плоскости

25» retinex

ретинекс /^^ор^обработг
ки»оображений
удаления медленно меняю-

щ^7>Гс*я/^<о7^
26. retro-reflector

отражатель луча /д^пдэ^,
в лазерных дальномерах/

27. rigid mot ion

движение ^обшоасце-
ны/ как твердого тела

28. ring operator
кольцевой оператор /вы-

делениякрае^^

29. RL (run-length)
code

1. код длины пробега

Т?Пкод^д/Гинь?^Те^^
/элд^1^итов,^идо^

ми/

30. Roberts1 cross

(Roberts1
operator)

оператор Робертса /при-

П^ад^иентаи!^^

31. robot opt i cs
оптическая часть СТЗ

робота

32. robot vision

I, техническое зрение,

робота; 2. СТЗ робота;
средства зрительного

очувствления робота

33 robot -

v i s i on

i nteract i on

совместная работа
робота и СТЗ;
взаимодействие манипуляционной и

зрительной подсистем
робота

3*»а run length
encod i ng

кодирование /идображе^
ндй/ длинами гтробеггГ'"

кодирование 4А£$§Д*ЦК^
ний/ длинами серий /од^
породных элементов/

S

1. salt p i xel
"соль" /ошибоднобелый
элемент ^^о^рашен^иТ^^

2. sameness

property
свойство сходства

3. scanli ne

a Igor i thm
алгоритм построчного

сканирования /boJdjd^
боткеизобра>ке^

kb scanning beam
сканирующий луч; луч

развертки



5. scanning frame

кадр развертки

6e scan stroke

1, диапазон сканирования;
2e ход развертки

7e scattered 1ight
рассеянный свет

8 scene graph
граф /объектов/ сцены

9. scene point
depth

глубина /удаленность от

видеосенсорТТточексце-
ны

10. scene

understand I ng
интерпретация сцены;
понимание сцены

11. scope
1а поле зрения; область

обзора ^СТЗ/; 2

диапазон; размах; охват;

3. индикатор

12e sector scan

1. секторная развертка;

секторное сканирование;
2. обзор сектора

13а segmentation
a 1gor i thm

алгоритм сегментации

]Ц9 sensor

observation space

пространство обзора
видеосенсора; рабочая
зона видеосенсора

15» sequential
scann i ng

1. прогрессивная

развертка;

последовательное сканирование; 2, по

следовательный просмотр

16. servoed mirror

t r i angu1 at ion

триангуляция с использо*

ванием сервоуправляемых

зеркал

1 7 . sha How bi nd i ng
слабая связность /облас*

18, shape coeffi-

ci ent

CMj form coefficient

19, shape
d i scr imi nat ion

1. различение /заданной/
формы /наизобра^
2 paзяи^еТГи^е^О^о^
по форме

20, shape factor
см, form coefficient

21 . "shape from"
algorlthms

алгоритмы

восстановления формы L^9^J^9Ji$J\^
объекта/ по некоторому

свойству

22* shape from
contour

восстановление формы

/трехмерного объекта/

РУ

23. shape from

?1lumi nat ion

восстановление формы

/трехмерного объекта/

пс^ос^в^йи^
1^3-^J^SSZ^S-i^^A



2k. shape from
shad i ng

восстановление формы

по>/гТохогто^
жению; восстановление

формы /^^дд^^е^дог^^дбъ^
екта/ по теням

25. shape from
texture

восстановление формы
/трехмерного объекта/
r^^^cTyj?^^
ностедД

2б0 sharp Image
меткое /резкое/
изображение

27» shrunk image
сжатое изображение

28» side elevation
(side vlew)

вид сбоку; боковая

проекция

29, sight ( ing) line

линия визирования

30. s imi1 а г i ty
magn i tude

мера сходства

31 s i ngle point
tr iangulatIon

триангуляция по

измерениям в одной

/пространственной/ точке

32. si ngular out 1ine

однозначно выделенный
контур /объекта на изо-

бра^ен^й
33. size detect ion

1* определение размеров;
2. обнаружение объектов

заданных размеров Lyj*
изображении/

3^. skeletal
representation

скелетное представление

/ о бъектов»^аизобра^^

35. skeletonizing
1 в построение

скелетного изображения;
скелетное представление ^объд

20 построение
/контурного/ графического препа-

бражежи^
36. skeleton.1i ne

1. линия остова,
скелетная /каркасная/ пиния;
2. линия /контурного/

графического препарата

37. slit projector
щелевой проектор;

проектор, создающий световое

сечение

38. smart sensor

см. intelligent sensor

39. Sobel operator
оператор Собела /выдепе^

Ц0. soft edge
нечеткий /нерезкий,
размытый/ край /объекта на

изображении/

*»1 e sol id reg ion

algor i thm

алгоритм сплошных

областей /вобдаботде^



Ц2в sol id-state
camera

твердотельная

/полупроводниковая/ /теле/камера

A3, source image
исходное

/необработанное/ изображение

kk. space image
1 изображение
пространственной сцены;
пространственное /трехмерное,
объемное/ изображение;
2. стереоскопическое
изображение,
стереоизображение

Ц$. spat i a 1

frequency
пространственная
частота

Цв. spat t a 1

re 1 at ionsh i p

пространственное
отношение /в анализе сцен/

k7 spectral
equal i zat i on

усреднение

энергетического спектра ^^_о^ддбот-
кеизображении^

48. spectral
resolut ion

спектральное разрешение;

разрешающая способность

по частоте /спектра

видео си гнало вТ''^^4'"^^'^"^'^

49. specular
ref1 ееtance

коэффициент зеркального

/правильного/ отражения

50» split image
изображения сечения

/сцены/

51 о stad i ometry

стадиометрия /дподдел^

52. statistical

gray-1 eve 1

match i ng

согласование или

сопоставление /и 3^§РД>15йУД
^с^эталоно^^по
распределению полутонов

53. stereo

photogrammetry
стереоскопическая
фотограмметрия, стереофото-
грамметрия

54» stereo triangu-
lation technique

метод стереоскопической
триангуляции

55. stride
шаг по индексу /при
считывании элементов много-

56. strobe Ii ght i ng
стробоскопическое
освещение

57. stroke edge
граница /край/ штриха

./при^счи^тыва^

58. structural
(1i ght) projec-
tion (structured
1 ighting)

структурированное

/структуризованное/

освещение

59» "structure from11

a 1gor i thms

алгоритмы определения



структуры /o6bt товсце-

ны/ по некоторому свои-

ству

60e structure from
mot ion

определение структуры

/объекта/ по движению

61 . structure from

stereo

определение структуры

/объелг^а^ по стереопаре

изображений

62e structure from
textu re

определение структуры

/объекта^, по текстуре

63 . sub I mage

фрагмент изображения;
окно на изображении

64. supere11{pso i da 1
descr i pt i on

описание /геометричес*

к^х^тед£ уравнениями

суперэллипсоида

65. superimposition
наложение; совмещение

/изображений/
66. superresolution

сверхвысокая
разрешающая способность,
сверхразрешение

67. surface normal
нормаль к поверхности

/объекта сцены/

68. surface
ori entat ion

ориентация /элемента/
поверхности /объекта
сцены/

69. surface

reconst ruct i on

восстановление /формы
и/или положения/ поверх-

7ш*ст~и^7оВ]ъ^^
изображению/

70. sweep generator
генератор развертки

71 ♦ sweep
i nterference

помехи от /сигнала/
развертки /деисдвутциеь^

72 . symbolie i mage
символьное изображение
/с разметкой пикселов в

результате сегментации/

т

1 ta гдеt bear i ng
азимут цели; пеленг

цели

2, teaching mode

1. способ обучения;
2 режим обучения
/робота или СТЗ/

~v~v~*

3. teaching phase
(teaching stage)

1, фаза /стадия, этап/

обучения /робота или

СДД/
*^^^^^^-v-v-v-v-^

h. telech i r i с

v i s i on

дистанционное зрение

/для оператора робота/

5. temp I a te

datebase

база данных об

эталонах; база эталонных

изображений



6, texture detection

1. определение текстуры;

2. выделение /требуемой/
текстуры ^^и^д^^Дот^^
H3o6pameHjnJi^; 3. распоз-

текстуре

7о texture energy
текстурная энергия

8. t ime of f1i ght
measurement

измерение времени
прохождения /^Ц^ДД^^^^Ь'
номе^трии/

9. th i nn i ng
a 1gor i thm

алгоритм утоныиения

10. th i rd d imens ion

recovery
восстановление третьей

/пространственной/

координаты /в анализе сцен/

11. three-d imen-

s iona 1 sol id

трехмерное тело,

трехмерный /сплошной/

объект /в анализе сцен/

12. thresholding
1. сравнение с порогом;

2. определение порога

13. top-1i t image
изображение /^бъ^кта/
при освещении сверху

1*». topmost pixel
самый верхний элемент

изображения /объекта/

15 topologI с(а 1)

shape feature
топологический признак

формы; топологическая

характеристика формы

/объекта/

16. true edge
истинный край /объекта,
на изображении/^^*^^

17» T-shaped
boundary

Т-образная граница ^де^

сцены/

18. TV-rate
1 . телевизионная

частота; 2. скорость
обработки l^J^S^i^S^M^i^ в

темпе телевизионной раз*

вертки или смены кадров

19. two-and-a-ha1f
d imens ional

/2,5-0/ sketch

2,5~мер«ный эскиз /кон-

20. two-dimensional
/2-D/ image

1. двумерное
изображение; 2. изображение
плоской сцены

U

1 . unconnected

reg ions
несвязные области

/изображения/

2# undistorted
»mage

неискаженное

изображение



3» un iform reg i on

(un i form zone)
однородная область

/изображения/
^"N'-N^

Ц. user-fr i end 1 у
system

удобная для
пользователя система

V

1 . verba I featu re

см. linguistic feature

2» verfence angle
см. convergence angle

3 . ver i f ied

hypothes i s

подтвержденная гипотеза

4. vertical hold
синхронизация кадров

5. vertlca1

scann i ng

1# сканирование по

вертикали; 2. вертикальная

/кадровая/ развертка

6. v ideo ampli f i er
видеоусилитель;

усилитель видеосигнала

7. video bus
шина видеосигнала

8. video channel
видеоканал; канал

изображения

9« video convolver
блок свертки
изображения; видеоконвольвер

10, video frame
1. кадр изображения;
2. рамка изображения;

^. система координат,

связанная с

видеосенсором

1 1 ♦ v ideo frequency
видеочастота; частота

видеосигнала

12. video interface

видеоинтерфейс;
устройство сопряжения /робота/

с СТЗ
/^v-^^v-n

13. v ideo rect i-

f i cat ion

детектирование
видеосигнала

1*». video sequence
последовательность

изображений

15. v ideotransmi tter
1# передатчик

видеосигнала; телевизионный

передатчик; 2# видеодатчик

16. vidicon camera

/теле/камера на видико-

не, видиконная

/теле/камера

17* v i ew f i nder

видоискатель

18. v i ewi ng ang1e
угол визирования; угол

зрения; угол обзора

19. v iewi ng
d i rection

направление /пинии/

визирования; направление

обзора

20. virtual image
виртуальное изображение

21. visibiIity
cond11 ions



условия видимости;

условия наблюдаемости

22. visibility graph
граф видимости

23. v i s ion

1. зрение; техническое

зрение; 2. система

технического зрения, СТЗ

2Ц. vision

сотри t i ng

обработка

видеоинформации; вычислительные

операции в СТЗ

25. vision hardware

аппаратные средства СТЗ

26. v i s i on 1 i brary
1. библиотека программ
технического зрения;
2» библиотека

изображений

27» v i s i on modu1e

модуль технического

зрения; модуль СТЗ;
видеомодуль

28. vision piапе
плоскость визирования;

плоскость осмотра

29. vision software
программное обеспечение

СТЗ; программные
средства обработки и анализа

видеоинформации

30. vision system
система технического

зрения, СТЗ; зрительная

система; система

зрительного очувствления

/робота/

31. visual capacity
1 возможности СТЗ;

2. емкость памяти

изображения

32 . v i sua I data

видеоинформация; данные,

поступающие от СТЗ

33 vI sua 1

fас i1i t i es

оборудование СТЗ;
средства технического

зрения

3^. visual gu idance

1♦ визуальное наведение;
2. управление /роботом/

по информации otCio^

35 . visua I i nput
1. входная
видеоинформация; видеосигнал на

входе; 2# ввод

видеоинформации; 3. канал ввода

видеоинформации

36. v i sua I

i nspect ion

визуальный /зрительный/

контроль; осмотр

37. v isua 1

knowledge
1. знания об

изображениях; знания, имеющиеся
в СТЗ; 2. знания,
полученные /роботом/ от СТЗ

38. v i sua I i zat i on

визуализация; наглядное

представление

39. v i sua 1

or i en tat ion

зрительное
ориентирование робота/

кдо v i sua 1 output
1. выходная

видеоинформация; видеосигнал на

выходе; 2. вывод видео-



информации; визуальный

вывод; 3. канал вывода

видеоинформации

k 1 # vl sual

percept ion

зрительное восприятие;

восприятие

видеоинформации

hi. vi sual

recogn11 ? on

зрительное

распознавание; распознавание

зрительных образов

кЪ vi sua I sens i ng

1. зрительное

очувствление /робота/; 2.
восприятие видеоинформации;
3, считывание /меток/
видеосенсором

/^v^/,~v~v^

kh. v i sua 1 sensor

1. сенсор СТЗ,
видеосенсор /fio6oja/; 20

видеодатчик, датчик

видеоинформации, датчик СТЗ

к$ visual texture

зрительная текстура;
видимая текстура

Цв л vi sua I robot

un i t

1. СТЗ робота; 2# видео-

модуль робота, блок или

модуль технического Тре4-
ния робота

Ц7 visual
ver i ficat ion

1e визуальный

/зрительный/контроль; 2.

подтверждение правильности

Лнагтр^^^действий^
сгкГмощь10

^8. voxel

воксел, объемный элемент,
пространственный элемент

/изображения сцены/

W

1. white 1evel

уровень белого /наизо-
бражении/
смотакже white tone

2. white
saturat i on

насыщение /видеосигнала/
в области ''белого'1

3. white-to-black

error

ошибка при переходе от

белого к черному /в

обработке изображении/'^

**0 white tone

см. wh i te 1 eve 1

5. wide-angle camera

/теле/камера с

широкоугольным объективом

6e window

окно /часть изображения,
а н а л и^и^рУем^Т^в^Тз/^

7. wi ndowi ng
1. выбор окна;
установка окна /наизображе»^
2. кадрирование

8. window-to-image
сотpar ison

сравнение изображения
/с эталоном/ в

выбранном окне

9. wire-frame model

каркасная /скелетная/
модель Атоедставление
об^ь^^ктод^^^
^и^1<ар|<асов/^^'^^'^'^



10. working phases

(working stage)
фаза /этап, стадия/
работы Jj^2^P^iiK^$Z-Ji^3^-
обучения СТЗУ

11# worId frame
1. система координат

мира /робота/; 2. фрейм
мира

12. world model

модель мира /робота/;
модель сцены

Y

1 . Y-shaped
boundary

Y-образная граница,
вилкообразная граница /де^
ресечение контуров объ-

сцены/

z

1 e zero-cross i ng

comparator
компаратор нулевого
уровня

2# zero-crossing
filter

фильтр нулевого контура

НИИ/
^v-v-n^v-v*V-v-%^

3. zerof iIIing
заполнение нулями;
обнуление ./дагд^^^с^

Ь. zoom

1. наезд ^Д^^а^е^ы^}^
объект/; 2.
/электронное/ изменение масштаба

изображения
смвтакже zooming

5 zoomar

(zoom lens)
вариообъектив, объектив
с переменным фокусным

расстоянием

6. zooming
см, zoom



AA (active
accomodation)

активная аккомодация;

активное приспособление

CCD (charge coupled
devIce)

прибор с зарядовой
связью, ПЗС

CID (charge
Injection device)

прибор с зарядовой ин-

жекцией, ПЗИ

COG (center of

gravIty)
центр тяжести, центр

формы

CVS (computer
vision system)

система машинного зрения

EG! (extended
Gaussian image)

расширенное гауссово

изображение

EHS (eye - hand

system)
система "глаз - рука1'

GSI (gray-scale
image)

полутоновое
/многоградационное/ изображение

I PU

1. (image processing
unit)

блок обработки
изображений

2. (information

processing un i t)

блок обработки

информации

ITV (industrial

telev i s ion)
промышленное телевидение

LED (1ight-emi tting
diode)

светодиод,

светоизлучающий диод

NTPM (normali zed
texture property map)

карта свойств

нормализованной текстуры

OCR (optical
character reader)

устройство /для/
оптического считывания

знаков

OS (optical sensor)
1. оптический датчик;
видеодатчик; 2#

видеосенсор /робота/

PBVS (pos i tion-based

visual servo)

RIS (robotic

Inspect ion system)
роботизированная
система контроля

RV ( robot i с vis ion)
1. техническое зрение,

робота; 2. СТЗ робота;
средства зрительного

очувствления робота

СОКРАЩЕНИЯ



RLC (run-length
code)

1. код длины пробега;
2. код длины серии

SL (structured
1 i ght i ng)

структурированное

/структуризованное/
освещение

SVS (stereo vision

system)
стереоскопическая СТЗ

TOF (time of
f1ight)

время прохождения

сигнала /в дальнометрии/

VDU (v i sua 1 display
uni t)

устройство визуального

отображения; дисплей

VRGL (Visual Robot
Guidance Language)

Язык визуального

управления роботами

VS (v i s ion system,
visual system)

система технического

зрения, СТЗ



УКАЗАТЕЛЬ РУССКИХ ТЕРМИНОВ

А

автоматический
визуальный /зрительный/
контроль А 3**

адаптация А 3
адаптивное

диафрагмирование А 9
адаптивный выбор порога

А 10

азимут цели Т 1

азимутальный сектор
А 39

аккомодация А 3
аксессор элемента

изображения Р 26
аксиально симметричный

объект А 37
аксонометрическая

проекция А 38
аксонометрическое

изображение А 38
активная аккомодация

A k
активная СТЗ А 8
активное восприятие А 7
активное наблюдение А 8
активное освещение А 5
активное приспособление

А Ц

алгоритм наращивания
областей R 17

алгоритм! основанный на

выделении краев Е 2

алгоритм

последовательной декомпозиции
D 28

алгоритм построчного
сканирования S 3

алгоритм разделения
D 28

алгоритм сегментации
S 13

алгоритм сплошных

областей S Ц\

алгоритм сравнения с

порогом вдоль

выделяемого контура Е 8

алгоритм сталкивающихся
фронтов А 2к

алгоритм "степного

пожара" Р 35
алгоритм фронтов

столкновения А 2k

алгоритм утоньшения Т 9
алгоритмы

восстановления формы по

некоторому свойству S 21

алгоритм определения
структуры по

некоторому свойству S 59
анализ глубины по

стереоизображениям I 30
анализ на основе

согласования областей

А Ш
анализ связности С АО
анализ

стереоизображений на основе

сопоставления краев Е 3
анализатор изображения

I 15
анализатор признаков

F 5
апертура А 21

апертурная коррекция
А 22

аппаратные средства СТЗ
V 25

аспект А 28
астигматизм А 30
атомарная область А 33



аттентивная фаза А 32

Б

база данных об эталонах

Т 5

база геометрических

данных G 6

база эталонных

изображений Т 5

бегущее пятно F 26

бегущий луч F 26

библиотека изображений
V 26

библиотека программ
технического зрения
V 26

бинаризованное
изображение В 20

бинарная СТЗ В 23

бинарное изображение

В 21

бинарное представление
В 22

бинокулярная СТЗ В 25

бинокулярное зрение

В 25

бланкирование В 33

бленда В З1»
блеск F 21

ближний осмотр N 3
близость А 11

блик В 36, F 23, G 12
блок анализа

изображений 1 15
блок анализа контуров

С <>7
блок анализа признаков

F 5
блок ввода изображений

I 72
блок выдвижения гипотез

Н 2*»

блок геометрического

моделирования G 9
блок кадровой развертки

F U2
блок классификации по

критерию минимума

расстояния М 15
блок локализации L 33
блок обнаружения углов

С 60
блок обработки

изображений I 52, I 72
блок поиска F 18

блок поиска направления

D 20

блок просмотра В 5**
блок свертки

изображения V 9
блок синтеза

изображений I 26
блок технического

зрения робота V Цв
блок формирования

гипотез Н 2h
блок формирования

изображений I 26
боковая проекция S 28
более детальное

представление

изображений I 58
буферизация изображений

I 18

буферная память кадров

F 36
быстрое преобразование

Хафа F 3

В

вариообъектив Z 5
ввод видеоинформации

V 35
ввод изображения I 19,

I *»3
вербальный признак L 28,

V 1



вертикальная проекция
Е 15

вертикальная развертка
V 5

верхний уровень СТЗ Н 9

взаимно однозначное

соответствие В 10

взаимное подтверждение
С 65

взаимные помехи С вЦ

взаимодействие манипуля-

ционной и зрительной

подсистем робота

к 33

видеодатчик V 15, V hk
видеоинтерфейс V 12
видеоинформация V 32
видеоканал V 8

видеоконвольвер V 9

видеомодуль V 27

видеомодуль робота V Цв

видеосенсор V ЦЦ

видеосенсор,
устанавливаемый на захватном

устройстве G 2^

видеосигнал на входе

V 35

видеосигнал на выходе

V **0

видеоусилитель V 6

видеочастота V 1]

видикоиная

/теле/камера V 16

видимая текстура v i#5
видимый контур А 23

видоискатель F 18,
Н 2, V 17

вид сбоку S 28

вид сверху Р 31

вид сзади В 1 , В 10,
R 12

вид с нескольких точек

зрения М 21

вид спереди F ^8

визир дальномера 0 12

визир F 18, Н 2

визирная линия Н 2

визуализация V 38

визуальное наведение

визуальный вывод v I40

визуальный контроль

V 36, V kj
вилкообразная граница

V 1

виртуальное изображение

V 20
влияние границы В hk

внешний вид А 28

внутренний пиксел j 96
внутренний элемент

изображения | 96
вогнутость С 35, t 35,

I 79

вогнутый участок С 35

воксел V *»8

возможности СТЗ V 31

волоконно-оптический

кабель F 1 **

волоконный световод
F \k

восприятие

видеоинформации V М, V 43
восприятие глубины D 7

восприятие с ближней

дистанции N 3

восприятие с дальней
дистанции F 2

восприятие удаленности
О 7

восприятие цвета С 26

воспроизведение R 21

восстановление

поверхности S 69
восстановление по

проекциям В 9
восстановление третьей

/пространственной/
координаты Т 10

восстановление формы

по контуру S 22



восстановление формы по

освещенности $ 23
восстановление формы по

полутоновому

изображению s 2k
восстановление формы по

теням S 2k

восстановление формы по

текстуре S 25
восходящая стратегия

В 46
все изображение Е 19
вспышка F 21

встречное освещение

В 6, В 10, R 12
встроенная СТЗ | 86

встроенный видеосенсор

I 75

втянутый участок | 80

входная видеоинформация

V 35

выбор кадра F 43
выбор окна w 7
выбор фрейма F 43
вывод видеоинформации

V 40
выделение Н 37
выделение границы В 50
выделение контуров С 49»

С 50, Е 6, Е 13
выделение краев Е 4,

Е S, Е 7, Е 13
выделение признаков F 8
выделение /требуемой/

текстуры Т 6

выделение цвета С 26
выемка I 80
выпуклая оболочка С 58
выпячивание Е 26

выравнивание А 16, М 7
высвечивание Н 37

выходная
видеоинформация V 40

вычисление площади А 25
вычислительные операции

в СТЗ V 28

выявление признаков F 8

г

габаритный размер А 13
гауссова кривизна G 1

гауссова пирамида G 2
гауссова сфера G 3
гашение В 33
гексальное дерево Н 6

генератор функций F 52
генератор развертки

S 70
генерация изображений

I 42
геометрическая модель

G 7
геометрический примитив

G 10
геометрический фрагмент

G 10
геометрическое описание

G 7
геометрическое

сопоставление Q 8
геометрическое тело

G 11

гистограмма интенсивное-

тей I 90
гистограмма яркостей

I 90
гистограммный признак

Н 12
глаз Е 27
глобальная операция

G 14
глобальный порог G 15
глобальный признак G 13

глубина детализации
G 17

глубина резкости D 6

глубина точек сцены S 9
Г-образная граница L 38
горизонтальная

проекция А 16, Р 31



градиент /поля/
изображения | ЦЦ

градиент яркости | gi
градуировка С 1

граница штриха S 57

граница У-образная Y 1

границы взаимного

перекрытия 0 9

границы загораживания
О 9

граничный пиксел В 47
граничная проверка В 49
граничный элемент

изображения В 1*7
граф видимости V 22

графическое
представление Р 23

графический препарат
изображения I 65

граф объектов сцены S 8

граф связей объектов

О 6

граф связности С 41

граф смежности областей

R 16

граф сцены S 8

грубая зернистость С 21

грубая фокусировка G 25
грубый контур G 26

группирование С 20

Д

дальний обзор F 2
дальномер D 18, D 24,

к 5
дальномерный сенсор R 7
дальнометрический

сенсор R 7
дальность прямой

видимости 0 15
данные, поступающие от

СТЗ V 32

датчик близости Р 42

датчик видеоинформации

V 44

датчик инфракрасного

излучения I 8*4

датчик /место/положения
L 33

датчик теплового

излучения { 84

датчик СТЗ V 44

движение в азимутальном

направлении Р 1

движение вдоль

заданного контура С 52

движение вдоль заданной
кривой С 69

движение в картинной
плоскости R 24

движение как твердого

тела R 27
двоичное отображение

В 21

двоичное представление
В 22

двумерное изображение
Т 20

двусмысленность А 17
двухградационное

изображение В 21

декомпозиция

изображений I 28

держатель светофильтров
F 17

деталь изображения Р 17

детектирование
видеосигнала V 13

деформация изображения
I 29, I 73

дефокусировка D 4

диапазон S 11

диапазон сканирования
S 6

диафрагма В 34
диафрагмирование М 5
динамическая сцена

D 32



динамический порог D 26
динамическое изображение

D 31
диод с поперечным

фотоэффектом L 3
дискретизация

изображения Р 28

диспаратность 0 22

диссектор D 23

дистанционное зрение
Т Ц

диффеоморфизм D 8

дифференциальный
признак 0 26

дневное освещение 0 23

дуговая коррекция С 15

дуговая поправка С 15

Е

емкость памяти

изображения V 31

естественная сцена 0 2^

естественное освещение
D 2, 0 23

3

зависимость искажений

от скорости

передачи R 9
задание рамки L 25
задний план В 2

задний фокус R 11
задняя подсветка В 6,

В 9
задняя проекция В 1,

В 10, R 12

закодированное
изображение С 22

замкнутый контур С 18

запоминание изображений

I 67

запоминание изображения
в буферной памяти

I 18
засветка F 23
зеркало С 6

зернистость G 17
знак, написанный от

руки "печатным

шрифтом" н з

знания, имеющиеся в СТЗ

V 37
знания об изображениях

V 37

знания, полученные

/роботом/ от СТЗ V 37
зона действия по

дальности R 3
зона обзора

радиолокатора R 1
зона прямой видимости

L 25

зрачок объектива А 21

зрение V 23

зрение на основе

анализа одиночных

изображений М 20

зрение на основе

знаний К 2

зрение на основе

полутоновых изображений
G 21

зрительная система V 30

зрительная текстура
V k$

зрительное восприятие
V Ц]

зрительное
ориентирование V 39

зрительное
очувствление V *»3

зрительное
распознавание V kl



и

идентификация I 3
идентификация объекта

I 1

идентификация по

штриховому коду В 12

игольчатая карта N Ц

известный объект L *»

измерение времени
прохождения Т 8

измерение дальности
D 25

измерение расстояния
D 25

измерение углов А 20

изображение I 11 ,Р 18

изображение на выходе

блока фильтрации
F 16

изображение объекта,

находящегося на

переднем плане F 31

изображение плоской

сцены Т 20

изображение
пространственной сцены S ЬЦ

изображение, разбитое
на фрагменты F 35

изображение сечения

S^ 50

изобрэжения I 60

изолированные объекты

I 99

изофота I 102

иконоскоп I 2

иконоскоп с переносом

изображения I kS

импульсное освещение
F 22

индикатор S 11

интегральная СТЗ I 86

интегральный инвариант

I 85

интеллект/уаль/ный

сенсор, I 38, I 87

интенсивность

изображения { Цв

интерпретация

изображения I Цу
интерпретация на

основании признаков F 6
интерпретация сцены

S 10

инцидентность | 77
инфракрасный излучатель

I 83
инфракрасный сенсор

I 35
искусственная сцена

I 81

искривленный объект
С 68

исправленный объектив

С 61

искажение изображения

I 23

искажение формы

изображения I 29

искривление

изображения I 23

исправление

изображения I 25, I 57
искатель дальномера

0 12

искусственное
освещение А 27

истинный край Т 16

источник инфракрасного

излучения I 83
источник света I 6
источник рассеянного

света I 76
источник теплового

излучения I 83
источник

флюоресцентного освещения F 2k

исходная
видеоинформация R 10

исходное изображение
0 21, S 1*3



исходные данные

видеосенсора R 10

К

кадр Р 18

кадр изображения V 10,
Р 21

кадрирование F kS, W 7

кадровая развертка V 5

кадровая синхронизация
F ^5

кадровая частота F 37

кадр развертки S 5

кажущийся контур А 23

калибровка С 1 , М 7

калибровка внешних

параметров Е 25
калибровка внутренних

параметров
/теле/камеры I 98

калибровочная поправка
С 2

канал ввода

видеоинформации V 35
канал вывода

видеоинформации V ^0
канал изображения V 8

каркасная линия S 36

каркасная модель W 9

каркасное представление
F h\

карта оптического

потока 0 13

карта ориентации 0 20

карта свойств

нормализованной текстуры
N 12

карта стрелок N Ц

картина Р 21

картина ориентации 0 18

картинная плоскость
I 50

картографирование М 2

качественный признак

а з
квадрадерево Q 2

квадратичная форма Q 1

квадрика 0. 1

квантование изображения
I 53

классификационный

признак С 1 7

классификация

изображений I 20

классификация по виду

кривой значений

признаков С 16

классификация по методу
ближайшего соседа
N 2

классифицирующий

признак С 17

кластеризация С 20

клетка растра R 23

клеточная логика С 9

ключ/евой признак/ С 19,
I 27, К 1

"клякса11 В 37

К-образная граница К 3

код изображения С 22

код длины пробега R 29

код длины серии R 29

кодирование длинами

пробега R Ik

кодирование длинами

серий R Зк
кодирование контуров

С **8

кодирующая маска С 23

кодирующий трафарет
С 23

код направления D 17

код /псевдо/ цвета

С 25

код Фримэна F *»6
количественное

свойство N 13
количественный признак

Q 4, N 13



кольцевой оператор R 28

компаратор нулевого

уровня Z 1

компонента с

ограниченным спектром В 11

конденсор I 10

коническое сечение С 37

конкривая С 36
конструктивная блочная

геометрия С 45
контрастное изображение

Н 6
контровое освещение

В 6, В 10, R 12

контроль по методу
световых сечений L 14

контурный препарат

изображения I 65
контурный признак С 51

контурный рисунок L 27

контур равной поправки
I 101

контур равной яркости
I 100

контуры Е 13

конус освещенности I 8

концептуальная схема

Марра М 4

корретированный
объектив С б!

корректирующая матрица
С 62

коррекция вдоль
окружности С 15

коррекция в радиальном

направлении R 2

коррекция изображения
I 25

коэффициент асимметрии
А 31

коэффициент вытянутос-

ти Е 16

коэффициент зеркального

отражения S 49
коэффициент

контрастности С 51»

коэффициент правильного
отражения 5 49

коэффициент разложения
Е 23

коэффициент рассеянного
отражения D 12

коэффициент растяжения
Е 23

коэффициент расширения
Е 23

коэффициент сокращения

площади А 26

коэффициент увеличения

Е 18

коэффициент формы F 33,
S 18, S 20

краевой пиксел Е 10

краевой эффект В 44

краевой элемент

изображения Е 1 0

край штриха S 57

кривая конического

сечения С 37

крупность G 17

крупный план N 3

л

лазерное сканирующее

устройство L 2

лазерный /сканирующий/
дальномер L 2

ламбертова поверхность
L 1

лампа-вспышка F 21

лингвистический признак
L 28, V I

пинейная камера L 19

пинейная развертка
L 21

линейная телекамера
L 19

линейный усилитель
L 18



линейка

фоточувствительных элементов l J9
линия визирования 5 29
линия изменения

ориентации 0 17
линия графического

/контурного/
препарата s зб

линия остова $ 36
линия /равного/ уровня

L 7
логика с регулярной

структурой С 9
ложный контур м 8
ложный край р J
локальная операция

L 31
локальная особенность

изображения i 30
локальный порог L 32

локальный признак L 30

локатор L 33

луч развертки S 4

м

максимальная

разрешающая способность

F 51
максимальное разрешение

F 51

маркер с активной

подсветкой А 6

маска направления 0 19

маскирование М 5

массив интенсивностей
! 88

массив точек D 30

массив яркостей I 93

матрица проективного

преобразования
Р 39

матрица проецирования
Р 39

матрица светодиодов i 5
матрица смежности А 12

матрица элементов С 8

матрица

фото/чувствительных/ элементов

С 8, М 9

матричная /теле/камера
М 9

машинное зрение С 34
межзрачковое расстояние

1 96
межкадровое кодирование

I 94
межкластерное

расстояние | 93

мера сходства S 30

мертвая зона В 35

мерцание В 36
метка края Е 12

метрика изображения
I 48

метрика согласования

М 3

метод анализа через

синтез А 18

метод ближайшего

соседа М 13
метод композиции С 33
метод контрастирования

С 55
метод максимальной

клики М 12

метод повышения

контрастности С 55
метод световых проекций

L 13

метод составления С 33
метод

стереоскопической триангуляции
S 5^

метод структурированно?
го освещения L 13

мигание В 36
ми крозатемнение М 14



микронепрозрачность
М U

мир многогранников

В 40

многоградационная СТЗ

G 21

многоградационная

шкала G 22

многоградационное

изображение G 19

многоградационное

представление

изображения G 20

многогранный объект

Р 32

множественный ракурс
М 21

множество признаков

F 31

модель-кандидат С 5

модель мира W 12

модель сцены V/ 12

модуль технического

зрения V 27

модуль технического

зрения робота V **6

модуль СТЗ V 27

моментный инвариант
М 18

монокулярная СТЗ М 20

монохроматическое

изображение К 19

мощность изображения
I 36

мощность образа Р 5

мультипликация D 31

н

наблюдаемый контур
А 23, N 7

наблюдаемые
особенности N 8

наблюдаемые переменные

N 3

набор особенностей р jo

наглядное представление

V 38
наезд Z kt 1 6

наиболее яркий участок

изображения Н 10

наклон ^ 77
наложение $ 65
наложение маски М 5

направление /линии/

визирования V 19
направление обзора V 19

направленная маска D 19

направленный граф D 16

насыщение в области
пбелогои W 2

насыщение в области

"черного11 В 30

нахождение краев D к,
D 7

неизолированный контур
С 39

неискаженное

изображение U 2

необработанное

изображение S A3
неоднозначность А 17

неоднозначный контур
N 1 1

неподвижная

/теле/камера F 20

непосредственное

соседство J 2

непосредственное

согласование 0 21

непосредственное

сопоставление D 21

неправильная

интерпретация из-за объектов

N 5

неправильное
распознавание объекта N 5

непрямое освещение
! 82

нерезкий край S 40



нерезкое изображение

В 42, F 54
несвязная область U 1

несоответствие D 22

несоприкасающиеся

объекты I 99
несоразмерность D 22
нестационарная сцена

D 32
несфокусированное

изображение В 42. F 54
нечеткий край S 40

нечеткое изображение
В 42, F 54

нечеткое множество F 55
нижний уровень СТЗ L 36
низкоконтрастное

изображение f 37
низкоприоритетный В 2

нормаль к поверхности

S 67

О

обзор по азимуту А 39
обзор по дальности R 3

обзор сектора S 12

обзор с разных сторон

М 21

область, занятая

объектом 0 3

область, не

представляющая интереса D 29
область обзора S 11
область фона В 5
обмер А 13
обнаружение границы

В 50
обнаружение контура

С 49
обнаружение краев Е 4,

Е 7
обнаружение объектов

заданных размеров
S 33

обнаружение признаков

F 8
обнаружение фронта Е J»
обобщенный конус G 4
обобщенный цилиндр G 5
обозначение I 3
обозначение штриховым

кодом В 12

оборудование СТЗ V 33
обострение краев В 11

обработка
видеоинформации V 24

обработка изображений с

множеством уровней
разрешения М 22

обработка изображений с

переменной
разрешающей способностью
М 22

обработка потока

изображений I 40

обработка
потока:образов I 40

образ I 1, I 11

образец /контурной/
линии L 27

образы I 60

обратный ход F 25

обстановка вне

помещения 0 24

обстановка внутри

помещения I 81

'обученный** объект L k

общие очертания G 26

объединение F 53

объединение информации
D 1

объединение информации
от множества

сенсоров М 23

объединение фрагментов
линий L 23

объединенная сенсорная

информация J 1

объектив 0 14



объектив с переменным

фокусным
расстоянием Z 5

объектив с регулируемой
оптической силой Р 2

объектив /геле/камеры
С *

объект, которому
обучена СТЗ L k

объект, принятый за

эталонный F 15
объект с криволинейной

поверхностью С 68
объект с осевой

симметрией А 37
объемное изображение

S Цк

объемный элемент V **8

ограниченный обзор С ЦЦ

однозначно выделенный

контур S 32

одномерное изображение
О 11

одномерный образ 0 11

однородная область U 3
"оживленное11

изображение D 31

окно W 6

окно на изображении
S 63

оконтуривание Е 13

октадерево 0 10

октальное дерево 0 10

оператор обнаружения

углов С 60

оператор поиска

направления D 20

оператор прослеживания
линий L 23

оператор прослеживания

контуров с

аккомодацией А 2
оператор расчета

второй производной

яркости в заданном

направлении В )Ц

оператор Робертса R 30

оператор Собела S 39

оператор усреднения

А 36
оператор Хюккеля Н 18

операция над соседними

элементами N 5

операция определения

соседства N 5

описание изображений

I 31

описание отношений R 19

описание уравнениями

суперэллипсоида

S вЦ

описательный признак

L 28, V 2

описатель пятна В 38
опознавательный знак

I k

определение размеров
S 33

определение структуры
по движению S 60

определение структуры
по стереопаре

изображений S 61

определение структуры

по текстуре S 62

определение текстуры
Т 6

оптикоэлектронная

система Р 16

оптическая часть СТЗ

О U

оптическая часть СТЗ

робота R 31
оптически считываемая

метка 0 16

оптоэлектронная
система 0 16

ориентация по азимуту

Р 1

ориентация /элемента/
поверхности S 68



ориентирование А 16

ортогональная проекция
0 22

осветительное средство

1 6

осветительный прибор

I 10

осветительные приборы
L 1 1

осветительные средства
L 1 1

освещение L 11, I 7
освещение дневным

светом D 2

освещение отраженным

светом I 82

освещение сверху Н 11

освещение сзади В 6,
В 10, R 12

освещение спереди F **9
освещенность 15,17
освещенность фона В 5

осмотр V 36
основное изображение

F 31
особенность F Ц
остов I 65
отблеск В 36, G 12

отверстие /объектива/
А 21

отдельно расположенные
объекты I 99

отличительный признак
D 26

относительное движение
объекта и

/теле/камеры О Ц

отношение ширины кадра
к его высоте I 16,
Р 22

отношение ширины

изображения к его высоте

I 16, Р 22

отождествление I 3

отражатель С 6, R 15

отражатель луча R 26

отражающий экран R 15

отслеживание контура

С 52

отслеживание кривой

С 69
отсчет изображения

I 55
очистка изображений

I 57, I 58
отраженное освещение

I 82

охват S 1 1

оцифрованное

изображение D 15

оцифрованные

изображения D 15

оцифровка изображений

1 55

очувствление дальнодей-

ствующими сенсорами

F 2

очувствление робота

сенсорами ближнего

действия N 3
ошибка при переходе от

белого к черному

W 3
ошибка при переходе от

черного к белому
В 32

п

падение I 77

падающий свет I 78
память изображения

I 49, I 67
память кадра F k0

панкратический
объектив Р 2

панорамирование Р 1,
Р 3

парадигма Марра М Ц

пеленгатор D 20, F 18

пеленг цели Т 1



пераунд Р 8

передатчик видеосигнала

V 15

передача изображений

I 69, I 70

передающая трубка I 71

передний фокус Г 50

передняя подсветка F 49
перекрестный

видеосенсор С 63
перекрестные помехи

С 64

перекрестная проверка

С 65
перекрывающиеся объекты

0 26

перекрытие луча В 16

перемещаемое окно R 20

перенос изображений

1 69
"перец" Р 7

перспективное

преобразование Р 9

ПЗИ-камера С 14

ПЗС-камера С 7

пиксел I 35, I 51 t

I 72, Р 6, Р 20,
Р 25, к 23

плоскость визирования
V 28

Плоскость изображения
I 50

Плоскость освещения
I 9

Плоскость осмотра V 28

побитовое отображение
В 26

поверка С 1

повышение контраста
С 53

повышение яркости Н 10

подавление шума путем

удаления граничных

элементов N 9

подавление шумовых
элементов N 7, N 10

подача объектов 0 2

подбор М 7

подбор геометрических

параметров G 8

подвижная камера А 14

подгонка М 7

подсвечивать В 52

подсчет числа

отверстий Н 13

подсчет числа углов
С 59

подтверждение гипотезы

Н 20, Н 23

подтверждение

правильности с помощью СТЗ

V 47
подтвержденная

гипотеза V 3

подчеркивание контуров
Е 5

подчеркивание краев

Е 5

подчеркиватель А 1

показ объектов 0 2

покомпонентно

запоминаемое изображение
С 31

покомпонентный образ
С 31

поле градиентов

изображения 6 16
поле зрения Е 31,S 11
поле зрения

/теле/камеры С 3
поле изображения I 39
полная кривизна G 1

полное изображение
Е 19

полностью видимый
контур с зо

положение А 28

полосовая компонента

В 1 1

полупроводниковая

/теле/камера S 42

полутон G 23



полутоновая шкала G 22

полутоновое изображение

G 19, Р 23

полутоновое
представление изображения G 20

получение изображения

I 13

получение разности

изображений I 32

поляризационный

светофильтр Р 33

поляроид Р 33

понимание изображения
I 4 7

понимание сцены S 10

поправка вдоль

окружности С 15

поправка в радиальном

направлении R 2

порог бинаризации В 19

последовательное

сканирование S 15

последовательность

изображений V 1 *♦

последовательный

просмотр S 15

построение графического

/контурного/

препарата S 35

построение отображения
М 2

построение скелетного

изображения S 35

построчная развертка
L 22

построчное сканирование
L 22

потенциальный рельеф
С 12, Р 1

похожие изображения
L 3^

похожие ситуации L 3k
поэлементное

изображение В 26
поэлементное сравнение

Р 27

появление луча В 17
правило связывания

L 29
правильность

изображения I 12

преаттентивная фаза
Р 36

предварительная
обработка

видеоинформации Е 1

предварительный осмотр
Р 38

предварительный

просмотр Р 38

представление в виде

графа G 18

представление в

признаковом пространстве

F 12

представление графиком

функции G 18

представление кадра
F Ц]

преобразование

изображения I 2k

преобразование к

срединным осям М 11

преобразование Хафа
Н 17

преобразование

центрального
проецирования Р 9

преобразование
цифрового кода в изображен
ние D 1**

прибор для обнаружения
F 18

прибор для определения
направления D 20

признак F Ц

признак высокого

уровня Н 8

признак, инвариантный
к ориентации 0 19

признак, инвариантный
к положению Р 3**



{признаки низкого уровня
L 35

признак направления
D 18

признаковая пирамида
F 10

признак для

идентификации I 4

признак, определяемый
по ориентации D 18

признак пятна В 38
приспособление А 3

провал чувствительности
В 35

проверка гипотезы Н 20,
Н 23

проверка границы В 49
программное обеспечение

СТЗ V 29

программно
устанавливаемое окно Р 40

программные средства

обработки и анализа

видеоинформации V 29

прогрессивная развертка
$ 15

проективная матрица
Р 39

проектор, создающий
световое сечение S 37

проекция на просвет

В 10, R 12

прослеживание границы

В 51

прослеживание контуров

С 52

прослеживание кривых
С 69

просмотр со

считыванием маркеров

пространственная

частота S 45
пространственное

изображение S 44

пространственное
отношение S 46

пространственный

элемент V 48

профильтрованное

изображение F 16

профиль яркости I 92

процессор обработки

изображений I 52

процессор элемента

изображения Р 30

прояснять В 52

прямая видимость L 25

прямое согласование

D 21

прямое сопоставление

D 21

пятно В 27

пятнышко В 27

р
равновеликая проекция

Е 21

радиальная коррекция
R 2

радиальная поправка

R 2

разбиение изображения
I 28, I 53

разбиение изображения
на клетки С 13

разбиение изображения
на фрагменты Р 28

различение заданной

формы S 19

различение по форме
S 19

различение по цвету

С 27
различение цветов С 27
размах S 11

разметка областей R 18

размытое множество

F 55
размытый край S 40

разностное изображение
D 9

разность гауссианов
D 10



разность изображений

D 9

разрешающая способность

линзы L 6

разрешающая способность

объектива L 6

разрешающая способность

/представления/
изображения I 59, R 24

разрядная карта В 26

ракурс А 28

рамка изображения Р 21,
V 10

расплывание В 41

расплывчатое
изображение В 42

распознавание I 3

распознавание объекта

О 1

распознавание
особенностей F 11

распознавание по

признакам F 1 1

распознавание по

текстуре Т 6

распознавание по

цветовому коду С 26

распознавание по

штриховому коду В 12

распознавание цветов
С 27

рассеянное освещение

D 1 1

рассеянный свет S 11

расстояние между осями

видеосенсоров I 96
расстояние Хемминга Н 1

раструб F 23

расфокусирование В 41

расходящаяся диспарат-

ность D 27

расчет площади А 25

расширенное гауссово

изображение Е 24

режим обучения Т 2

резкое изменение

яркости В 48

резкое изображение

S 26

резкость изображения
I 12, I 59

реляционное описание

R 19
ресегментация R 22

ретинекс R 25
рецептивное поле R 13
рирпроекция В 10, R 12
рукописный знак Н 4

рукотворная сцена I 8l

с

самый верхний элемент

изображения Т 14

самый нижний элемент

изображения В 45

сверхвысокая

разрешающая способность

S 66

сверхразрешение S 66

световая полоса L 16

световая решетка L 10,
L 12

световая

характеристика С 67
световод L 9

световой планшет L 17

световой поток L 40

световой стол L 17

светодиод L 8

светодиодная матрица

L 5

светоизлучающий диод
L 8

светопровод L 9

светочувствительная

метка Р 16

свойство F 4

свойство сходства S 2



связная конлонента С Ш

связность /областей/
изображения I 22

связный контур С 39
сглаживание изображения

I 66

сгусток В 37
сегментация изображений

I 63

сегментация,
управляемая интерпретацией
I 97

сегментация через
интерпретацию I 97

сегментированное
изображение F 35

секторная развертка
S 12

секторное сканирование
S 12

сенсор ближней локации
Р 42

сенсорная информация о

положении сочленения

J 1

сенсор обнаружения D 5

сенсор приближения
Р 42

сенсор с встроенным

вычислительным

устройством I 87, S 38
сенсор СТЗ V 44

серия черных элементов

В 29

сжатое изображение

S 27

сильная связность D 3

символьное изображение

S 72

синтез изображений
I 42

синхронизация кадров

V 4

синхронизация строк

Н 16

система "глаз на руке"
Е 28

система иглаз - рука"
Е 29

система зрительного

очувствления V 40
система координат мира

W 1 1

система координат,

связанная с картинной
плоскостью Р 21

система координат,

связанная с

видеосенсором V 10

система координат,

связанная с объектом

В 43
система машинного

зрения С З1»
система признаков F 13
система технического

зрения V 23, V 30

сканирование линии

L 26

сканирование по

вертикали V 5

сканирование строки
L 26

сканирующее устройство

для считывания

штрихового кода В 13

сканирующий луч S 4

скачок дальности R 4

скелетная линия S 36
скелетная модель W 9
скелетное изображение

I 65
скелетное

представление S 34, S 35

скос I 37

скорость обработки в

темпе смены кадров
Т 8

скорость обработки в

темпе телевизионной

развертки Т 8



слабая связность S 17
слепое пятно В 35
слияние F 53
слияние информации D 1

слияние информации от

множества сенсоров

М 23
слияние краев Е 9
слияние пиний L 24

слияние пятен В 39
слияние ребер Е 9
сложное изображение

С 32
смежность А 1 1

смежный элемент

изображения С 46

совместная работа
робота и СТЗ R 33

совмещение С 37, M 7,
S 65

согласование М 7
согласование на

основании особенностей
F 7

согласование по

распределению полутонов
S 52

согласование по

усредненному полутоновому

изображению А 35
согласование стереопары

изображений В 24
согласование СТЗ и

манипулятора Е 30
"соль" S 31
сопоставление J 2, М 7

сопоставление по

распределению полутонов
S 52

сопоставление по

усредненному полутоновому

изображению А 35

соприкасающийся контур
С 39

соприкосновение J 2

соседство А 11f J 2

соседство в смысле

N-связности N 6

составная кривая С 36

составное изображение
С 32

сохранение расстояния
С 43

спектральное
разрешение S 48

способ обучения Т 2

справедливость

гипотезы Н 22

спрямление А 16

сравнение изображения

в выбранном окне

W 8

сравнение с порогом
Т 12

средства зрительного

очувствления робота

R 32

средства технического

зрения V 33

срыв В 48

стадиометрия S 51

стадия обучения Т 3

стадия работы W 10

стереоизображение S 44

стереоскопическая

фотограмметрия S 53

стереоскопическое

изображение S 44

стереофотограмметрия
S 53

СТЗ V 23, V 30
СТЗ верхнего уровня

Н 9
СТЗ на основе моделей

М 17
СТЗ нижнего уровня

L 36
СТЗ низкого уровня

L 36
СТЗ, основанная на

использовании знаний

К 2



СТЗ робота R 32, V ki>

СТЗ с видеосенсором,
установленным над
рабочей зоной 0 25

СТЗ с одним

видеосенсором М 20

стоп-кадр F **7
стробоскопическое

освещение S 56
строчная развертка

L 26

строчный усилитель

L 18

структура линий L 27

структуризоваиное

освещение S 58
структурированное

освещение S 58
суммарная сенсорная

информация J 1

схема частотной

коррекции А 1

сходящаяся
диспаратное ть С 57

считывание

видеосенсором V **3
считывание изображения

I 55

т

таблица поправок С 62

тарирование С 1

твердотельная
/теле/камера S k2

текстура изображения
I 68

текстурная энергия Т 7
текущая гипотеза С 66
телевизионная частота

Т 18
телевизионный

передатчик V 15
телекамера на базе

приборов с зарядовой

инжекцией С I **

телекамера на базе

приборов с зарядовой
связью С 7

телекамера на видиконе

V 16

телекамера на ЛЗИ С \k

телекамера на ПЗС С 7

телекамера с

широкоугольным объективом

W 5

теоретические основы

А 2

тетрарное дерево Q 2

техническое зрение
V 23

техническое зрение на

основе анализа

одиночных изображений
М 20

техническое зрение на

основе бинарных
изображений В 23

техническое зрение на

основе знаний К 2

техническое зрение на

основе полутоновых

изображений G 21
техническое зрение

робота R 32
Т-образная граница

Т 17
топологический признак

формы Т 15
точечная структура

D 30
точка на изображении

I 51
точно-грубый алгоритм

F 19
точность представления

изображения I 12
трапецеидальное

искажение кадра F 39
трехмерное изображение

S kk



трехмерное тело Т 11

трехмерный /сплошной/
объект Т 11

триангуляция по

измерениям в одной точке

S 31

триангуляция с

использованием сервоуправляе-

мых зеркал S 16

у

увеличение изображения
I 38, М 1

угломер А 19

угломерные наблюдения
А 20

угол визирования V 18

угол возвышения Е 1*1

угол зрения A 29» V 18

угол обзора А 29» V 18
угол схождения С 56,

V 2

уголок L 38

удаление невидимых
линий Н 8

удобная для
пользователя система U Ц

улучшение /качества/

изображения I 37»
I 58

улучшение контраста

С 53

упорядочение признаков
F 9

управление по

информации от СТЗ V 3*
управление процессом

формирования и

проверки гипотез Н 21

управление роботом,
основанное на анализе

изображения I 15
управляемая гипотезами

стратегия Н 19

управляемое освещение
А 5

уровень белого W 1,
W k

уровень интенсивности

I 91
уровень серого G 23
уровень черного В 28,

В 31
уровень яркости I 91
усиление М 1

усиление контраста
С 53

усилитель видеосигнала
I 1**, V 6

усилитель /канала/
изображения I \k

усилитель сигналов

строк L 18

условия видимости V 21

условия наблюдаемости
V 21

условный графический
символ I 1

усреднение

энергетического спектра S kl
усредняющий оператор

А 36
установка окна W 7
устранение шумовых

элементов N 7, N 10

устройство ввода кадра
F 38

устройство запоминания

изображений I *»9»
I 67

устройство оцифровки
изображений I 33

устройство сопряжения
с СТЗ V 12

устройство
формирования изображений
l 5k



ф

фагоэвристика Р 10

фаза внимания А 32

фаза обучения Т 3

фаза ппредвниманияи
Р 36

фантом Р 11

фиксированная/теле/камера F 20

фильтрация изображения
I 57, I 58

фильтр нулевого контура
W 2

фокальная плоскость

F 28

фокусное расстояние
F 27

фокус расширения F 30

фокус сжатия F 29

фон В 2

фоновая область В 5

фоновая работа В 2

фоновое изображение В Ц

формат изображения Р 22

формат кадра F ЦЦ

формирование
изображений I 26, I Ц),
I М9 I Щ

формирование
изображений с

использованием шкалы серого

G 20

формирование кадра
F kS

формирование оптических
сечений L 15

формирование световых

сечений L 15

фотодиодная линейка
L 20

фотодиодная матрица
М 10

фотограмметрия Р }Ц

фоторезистор Р 12f
Р 15

фотоэлемент с

запирающим слоем В 15

фрагмент изображения
I 35J 61,Р 17, S 63

фрактальная модель
F 3k

фрейм мира W 11

фреймовое
представление F Ц)

фронтальная проекция
F 48

функциональный
преобразователь F 52

функция изменения

яркости I 92

х

характеристика F k

характерная особенность

F k

хранение изображений
I 67

ход развертки S 6

Ц

цветная СТЗ С 29

цветовое зрение С 29

цветовой код С 25

цветочувствительный
С 28

целостная модель Н ]Ц

целостное изображение

Е 19

центровка осей А 16

центроид С 10

центр тяжести С 10

центр формы С 10

цепной код С 11, F hb

цифровые видеоданные
D 13



ч

частично видимый контур
Р Ь

частота видеосигнала

V 11

частота строк Н 15

часть изображения I 35

черно-белая
/теле/камера В 27

черно-белое
изображение В 21

четкое изображение
S 26

численный признак N 13
число Эйлера Е 22
число элементов растра

R 8

ш

шаблон маски М 6

шаг по индексу S 55
шина видеосигнала V 7
шкала серого G 22

шумовой контур N 8

шум пропадания строк

М 16

Щ

щелевой проектор S 37

э

электрическое

изображение С 12

электронное изменение

масштаба

изображения 2 k, 2 6

электронно-оптический

преобразователь
I 71

элементарная область

А 33

элемент дальноетиого

изображения R 6

элемент изображения

I 35, I 51, I 72,
Р 6t Р 20, Р 25,
R 23

элемент карты

дальностей К 6
элемент с внешним

фотоэффектом Р 13
элемент с внутренним

фотоэффектом Р 12,
Р 15

эмиссионный

фотоэлемент Р 13

эмитрон £ 17

энергия изображения
I 36

энергия образа Р 5

эпиполярные линии Е 2|

эскиз 2,5~мерный Т 19
эталонный образ R 1*»

эталонный объект Р **1

этап обучения Т 3
этап работы W 10

эффект перспективного

сокращения F 32

Я

яркое освещение Н 11

яркостнвя картина В 53

яркостное изображение
В 53

яркоетный контраст
L 39

яркостный признак I 89
яркость I 7

яркость изображения

I 89
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ВСЕСОЮЗНЫЙ ЦЕНТР ПЕРЕВОДОВ ГКНТ И АН СССР -

КРУПНЕЙШАЯ ПЕРЕВОДЧЕСКАЯ ОРГАНИЗАЦИЯ СССР

ВЫПОЛНЯЕТ ПИСЬМЕННЫЕ ПЕРЕВОДЫ

научно-технической литературы и документации nq

естественным, точным техническим и прикладным наукам
более чем с 30-ти иностранных языков на русский и с

русского языка на иностранные.

ОТПУСКНАЯ ЦЕНА

за 1 уч.-изд. лист перевода /40000 печатных знаков/
- С английского, немецкого, французского,

испанского, итальянского и со славянских языков на

русский 80 руб,
- С других западноевропейских языков /кроме

перечисленных на русский 100 руб,

- С восточных языков на русский 150 руб,

- С русского языка на английский, немецкий,

французский, испанский, итальянский и
славянские языки .... 160 руб,

- С русского на другие западноевропейские
языки /кроме перечисленных/ и

восточные языки 180 руб.
- Машинный перевод с английского языка

на русский от 45 до
60 руб.

ПРЕДЛАГАЕТ НА ПРОДАЖУ

- Системы машинного перевода /СМП/ для ЕС ЭВМ

для ППЭВМ с 1990 г./;
- Автоматизированное рабочее место переводчика

/АРМП/ на базе ППЭВМ ЕС 1832 /совместно с НРБ/;
- Реферативные базы данных на МЛ по выполненным

переводам.



БАЗОВЫЕ ЦЕНЫ

- СМП с английского языка на русский - 60 тыс.руб.;
- СМП с немецкого языка на русский - 40 тыс.руб.:

/с 1990 г./
- Реферативные базы данных на МЛ по выполненным

переводам - по прейскуранту.

ВЕДЕТ РАЗРАБОТКУ

- Новых поколений СМП и АРМП с улучшенным
качеством перевода и с расширенной лексикой;

- Новых СМП и АРМП для других языковых пар и дру^-

гих технических средств;
- Баз лингвистических, лексических и

информационных данных.

ИЗДАЕТ

- Ежемесячно указатели выполненных переводов
/годовой тираж 120 тыс.экз./;

- Тетради новых терминов по самым актуальным

направлениям науки и техники;
- Методические, обзорные, справочные материалы.

ВЕДЕТ ОБЩЕСОЮЗНЫЙ ФОНД ВЫПОЛНЕННЫХ В СССР

переводов, выполняет функции координационного

центре *

ССУЩЕСТВЛЯЕТ ПОДБОР ЛИТЕРАТУРЫ ДЛЯ ПЕРЕВОДА

ВЫПОЛНЯЕТ УСТНЫЙ /СИНХРОННЫЙ/ ПЕРЕВОД

ДРЕДПАГАЕТ ВАШЕЙ ФИРМЕ УСЛУГИ ПО ШИРОКОЙ И ЭФФЕКТИВНОЙ

РЕКЛАМЕ

продукции вашей фирмы среди более 10 тыс.

предприятий СССР и зарубежных стран-заказчиков и

контрагентов ВЦП.

1ДРЕС ВЦП: 117218, Москва, В-218, ул. Кржижановского,
14, корп. 1,
телекс 207366 БДЖ,
международный телекс 411618,
телефоны для справок 124-72-65, 124-72-63
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