
宿迁回收基恩士喷码机 在线大量收购基恩士夹钳式流量传感器

产品名称 宿迁回收基恩士喷码机
在线大量收购基恩士夹钳式流量传感器

公司名称 玉晟电子商行

价格 6288.00/件

规格参数 品牌:基恩士KEYENCE轮廓测量仪
型号:基恩士手持式条形码读码器扫描枪
产地:基恩士手持条码二维码读取器

公司地址 深圳市福田区园岭街道园东社区园岭八街园岭新
村92栋103

联系电话 13164738586 13164738586

产品详情

图像信息是由什么组成的呢？简单起见，我们首先来看一张普通的灰度图。在灰度图中，黑白像素值以
一定的浓度被分布在二维空间内。这里的浓度指光强，浓度越低表示该像素点越亮。也就是说，浓度就
是在二维空间的每一个像素点上的光强分布。所以，一副图片是由空间信息及在该空间上的光强所构成
的。

现在我们再来看彩色图像。因为需要考虑光波长的信息，彩色图像信息由光强，空间和波长组成的。进
而，对于变化的彩色图像
，光到达图片的时间信息也需要考虑在内。因此，图像信息供包含四个因素：光强，空间位置，波长和
时间。

在这些因素中，空间是二维的，而波长信息一般用三原色来近似代替，这点我们后面会提到；所以也能
认为波长信息是三维的，而时间是一维的。如图1所示，具有七个维度的四个参数的分布是一系列由光强
，空间位置，波长和时间等因素组成的图像信息的点集。

表1.1给出了四个因素的准确度和范围相关指标。空间信息的准确度是空间分辨率，波长的准确度是色彩
还原度，时间的准确度是时间分辨率。空间，波长和时间的范围分别是拍摄的空间范围，色域或波长范
围，和存储的时间范围。除了一些特殊的应用和强度的动态范围，其他因素的范围很少有问题。

除了强度和波长外，光的极化方向和相位也是光的基本属性。虽然这些属性并不在本书讨论的范围内，
但是的确会有一些处理这些信息的实例。比如说，关注于物体表面状态和表面纹路的传感器会获取光的
极化分布，而获取深度和范围信息的传感器或系统会使用相位差异。目前就有一种通过入射光的角度信
息来获取物体范围的传感器。因为对范围和深度信息的强需求，这个领域的进展是很值得大家期待的。
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