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Abstract  

The measuring systems of dimensions of the immersed objects in water that base on 

the using of the digital camera are widely spread nowadays, especially in the robotic 

systems, because they are easy to install, fast, safe, inexpensive, and sufficiently 

accurate as compared with other complicated measuring systems that using the laser or 

electromagnetic sensors. This study deals with using a digital camera to determine 

objects ranges and dimensions of under water. In this study, we were able to find the 

dimensions of the target of under water at different angles and different heights of the 

water and all of these results were completed using the program Matlab. 

 ًسحخهصان

ثشىً ٚاعغ فٟ أزشش   فٟ ل١بط ِغبفبد الأعغبَ اٌغبؽغخ رؾذ اٌّبء اٌشل١ّخ آٌخ اٌزظ٠ٛشػٍٝ اعزخذاَ  لاػزّبدا

, ٚوٛٔٙب إِٓخ ٚدل١مخ ثّب ٚعشػزٙبٚعٌٙٛخ رشو١جٙب,  , ٌمٍخ رىٍفزٙبفٟ الأٔظّخ اٌشٚثٛر١خ ؛  لاع١ّب ، ا٢ٚٔخ الأخ١شح

ٌزا  .اٌم١بط اٌّؼمذح الأخشٜ، اٌزٟ رغزخذَ ا١ٌٍضس أٚ اٌّزؾغغبد اٌىٙشِٚغٕبؽ١غ١خف١ٗ اٌىفب٠خ ثبٌّمبسٔخ ِغ أٔظّخ 

اٌغبؽغخ فٟ اٌّبء ، ٚفٟ ٘زٖ  ٘ذافد ِٚذٜ الأفٟ رؾذ٠ذ أثؼب سل١ّخ رٛعٕٙب فٟ دساعزٕب اٌؾب١ٌخ ئٌٝ اعزخذاَ وب١ِشا

اٌّبء ثضٚا٠ب ِخزٍفخ ٚاسرفبػبد ِخزٍفخ ٌٍّبء ٚع١ّغ ٘زٖ إٌزبئظ أٔغضد  اٌٙذف رؾذاٌذساعخ رّىٕب ِٓ أ٠غبد أثؼبد 

 .Matlabثبعزخذاَ ثشٔبِظ 

 ًقذية ان

َّْ اعزىشبف رؾذ اٌّبء ٚاٌزؾم١ك  ٚفّٙٙب الأٔشطخ ئ

ف١ٙب رىزغت أ١ّ٘خ وجشٜ ػٍٝ ِذٜ اٌغٕٛاد اٌم١ٍٍخ 

اٌّبػ١خ , ا١ٌَٛ اٌؼٍّبء ؽش٠ظْٛ ػٍٝ اعزىشبف 

َّْ إٌّطمخ  اٌؼبٌُ اٌغبِغ رؾذ اٌّبء , ِٚغ رٌه فا

ِبصاٌذ رفزمش فٟ ِؼبٌغخ اٌظٛس ٚ رم١ٕبد رؾ١ًٍ 

الأعب١ٌت اٌزٟ ٠ّىٓ اعزخذاِٙب ٌزؾغ١ٓ عٛدح 

 اٌّؾ١طبد رغطٟ أوضش ِٓ, (1)ء اٌظٛس رؾذ اٌّب

َّْ ٘زٖ اٌج١ئخ ٟ٘  70%  ِٓ الأسع ٚ اٌٝ ا٢ْ فا

 

 

الألً اعزىشبفبً ِٓ لجً اٌجشش، ٌٚفُٙ اٌؼ١ٍّبد رؾذ 

٠زُ رطج١ك . (2)اٌّبء أ١ّ٘خ وج١شح ٌظؾخ وٛوجٕب 

ٚاعؼخ ِٓ  ؽضِخؤ٠خ اٌؾبعٛث١خ رؾذ اٌّبء فٟ اٌش

اٌّٙبَ، ثّب فٟ رٌه اٌؼ١ٍّبد ا١ٌ٢خ ٚشجىبد الأعلان 

ظؼت اٌٛطٛي ئ١ٌٙب ِٓ لجً ٚخطٛؽ الأٔبث١ت اٌزٟ ٠

، ٌزٌه أطجؼ إٌظبَ ا٢ٌٟ رؾذ اٌّبء أٚ  (3)اٌجشش 

شىً آٌٟ غبد ٌٍؼبٌُ اٌّبئٟ اٌزٟ رؼًّ ثٔظبَ اٌّزؾغ

ُِٙ عذاً فٟ اٌؼذ٠ذ ِٓ اٌزطج١مبد ٚاٌّشالجخ رؾذ 

ثبٌشغُ ِٓ رٌه فأٔخ ٕ٘بن طؼٛثبد وج١شح فٟ , اٌّبء
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خذاَ الأظّخ ِشالجخ اٌؼبٌُ رؾذ اٌّبء ٚثبعز

 :  (4,5) ػذ٠ذحلأعجبة  اٌجظش٠خ )آٌخ اٌزظ٠ٛش(

رزٛ٘ٓ :  شذح اٌؼٛء  في انًاء جٌىين انضٌء. 1

ثشىً عش٠غ وٍّب ِش اٌؼٛء ثؼّك أوضش زٕبلض ٚر

ٚاٌزٞ ٠ؼزّذ  اٌؼٛء فٟ اٌّبء ٚرٌه ثغجت اِزظبص

اٌطٛي اٌّٛعٟ ٌٍؼٛء، ٚ٘زا اٌزٕبلض ٠خزٍف  ػٍٝ

ٍٝ عج١ً اٌّضبي فبٌؼٛء ِٓ ٌْٛ ئٌٝ آخش، ٚػ

أوضش ِٓ اٌؼٛء الأصسق فٟ اٌّبء  زٛ٘ٓالأؽّش ٠

فٟ  (a) 1فٟ اٌشىً ِب ٔلاؽظٗ ، ٚ٘زا  ( 5,6)

َّْ اٌٍْٛ الأؽّش ٘ٛ اٌّٛ٘ٓ ٚ  اٌج١ئخ اٌّبئ١خ ٔلاؽع أ

َّْ اٌٍْٛ  ٙبلا ٠ّىٓ ِلاؽظزٗ ف١ ، ثبٌشغُ ِٓ أ

 ػٍٝ ا١ٌبثغخ فٕلاؽعِب , االأصسق ٠ّىٓ ِلاؽظزٗ 

اٌٍْٛ الأؽّش ِٛعٛد فٟ ػٕك اٌشخض فٟ اٌظٛسح 

( ٚثبٌزبٌٟ ٠ظجؼ ِٓ اٌظؼت b) 1اٌشىً  وّب فٟ

رظ١ٕف أٚ ِؼشفخ اٌىبئٕبد فٟ ا١ٌّبٖ ِٓ خلاي 

 ِشالجخ أٌٛأٙب ٚاٌمٛاَ .

٠خزٍف ِؼبًِ الأىغبس ِٓ : جأثيز انكسار انضٌء. 2

فارا  اٌؼٛئ١خ,اٌىضبفخ  اخزٍفب فٟٚعؾ ئٌٝ اخش ارا 

وبٔذ اٌىب١ِشاد ٚالأ٘ذاف فٟ ٚعط١ٓ ِخزٍف١ٓ فٟ 

ِخزٍفبً ِؼبًِ الأىغبس  فغ١ىْٛ اٌىضبفخ اٌؼٛئ١خ ,

 1 اٌشىًٚلا ٠ّىٓ رؾم١ك دلخ الأداح ا٠ؼبً , ٚثبٌزبٌٟ 

c) )ٛء غغُ ٚ٘ٛ داخً أبء ٌٍِّاطٛسح  ٌٕب ظٙش٠

ئٌٝ إٌظف ثبٌّبء ف١لاؽع اخزلاف ث١ٓ اعفً اٌغغُ 

)اٌغضء اٌغبؽظ فٟ اٌّبء(  ٚ اػلاٖ )اٌغضء غ١ش 

اٌغبؽظ فٟ اٌّبء( ثغجت اخزلاف اٌىضبفخ اٌؼٛئ١خ 

ث١ٓ اٌٙٛاء ٚاٌّبء ٚٔلاؽع اْ ؽغُ اٌغغُ فٟ اٌّبء 

 .اوجش ِٕٗ خبسط اٌّبء

: ٘زٖ اٌّشىٍخ رزؼٍك ثبٌّٛاد ضٌضاء انعزض. 3

اٌؼبٌمخ ، ِضً أطٛاد اٌفمبػبد ٚالأعّبن اٌظغ١شح 

ٚالأؽ١بء اٌظغ١شح ،فأٙب لذ رغجت اػطشة فٟ 

 .(d) 1اٌشىًِغبي سؤ٠خ اٌىب١ِشا وّب فٟ 

     
(a   طٛسح فٟ اٌّبء )                    (bطٛسح فٟ اٌٙٛاء ) 

 

                       (c                     آصبس الأىغبس )             (dػٛػبء اٌؼشع )        

 . (5)(: أيثهة ين انصٌر انًائية 1انشكم )

ذ ػ٠١ٕذ ِٓ اٌذساعبد اٌغبثمخ اٌزٟ ٕ٘بن اٌؼذ

 : ٚاثؼبد٘ب الأعغبَ ثذساعخ رؾذ٠ذ ِذ٠بد

    اٌجبؽشDao T.D. (2008 الزشػ خٛاسص١ِخ )

اٌزٟ رشرجؾ ثبٌزظ٠ٛش رؾذ ٌّؼبٌغخ اٌّشبوً 

 .اٌخٛاسص١ِخ ، ٚرزأٌف اٌّبء
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 ِٓ  ٓصلاس خطٛاد سئ١غخ : الأٌٚٝ ص٠بدح اٌزجب٠

ٚاٌضب١ٔخ : ِؼبدٌخ ٚاٌغطٛع ِٚؼ١بس٠خ اٌظٛسح ، 

اٌّخطؾ اٌزىشاسٞ ٌزؾغ١ٓ رجب٠ٓ اٌظٛسح رؾذ 

اٌؼٛػبء اٌزٟ رٕزغٙب اٌّبء ، ٚاٌضبٌضخ : ئصاٌخ 

 .(7) إٌّبؽك راد اٌزجب٠ٓ اٌظغ١ش

  الباحثMing-Chin L (2010) تمثل  دراسته

ابعاد الجسم و مدٌات نظام أساس الصورة لقٌاس

عناصر  تنوع ٌعتمدفً مجسم مائل  قٌد الدراسة

شرٌحة فً صور ال (pixelالصورة )البكسل 

CCD  الرجوع إلى  عبرللكامٌرات الرقمٌة

الصور مستوى  نقطتٌن مصممتٌن اعتباطٌا فً

إزاحة حركة المعتمدة على تأسٌس علاقة بٌن و

التصوٌر الفوتوغرافً  على طول اتجاهالكامٌرا 

عناصر الصورة  والاختلاف فً حسابات

للنقاط المرجعٌة فً الصور  (pixel)البكسل 

(8). 

  اٌجبؽشZhou Xu – yan (2010)  ُلبَ ثزظ١ّ

ٔظبَ اٌزظ٠ٛش اٌؼٛئٟ ٌٍشٚاعت رؾذ اٌّبء 

ٚػبدح ِب ٠ٛاعٗ اٌزظ٠ٛش رؾذ اٌّبء ِشىلاد 

ػذح ِٕٙب ِشىٍخ أؾشاف اٌٍْٛ اٌزٞ ٠إدٞ ئٌٝ 

رذ٘ٛس عٛدح اٌظٛسح ٚرشٛ٘ٙب , ٚ٘زا الأؾشاف 

ٔبرظ ِٓ اخزلاف ِؼبًِ الأىغبس ؛ ثغجت 

اخزلاف وضبفخ اٌٛعط١ٓ اٌّبء ٚاٌٙٛاء , ٌٚزغٍت 

ٍٝ ٘زٖ اٌّشىلاد ِٚؼبٌغخ ٔظبَ الاػبءح رؾذ ػ

اٌّبء رُ فٟ ٘زا اٌجؾش رظ١ُّ ٔظُ الاػبءح 

إٌشطخ , ٚرؾ١ًٍ اٌزظ٠ٛش اٌجإسٞ , ِٚغبفخ 

اٌزظ٠ٛش , ِٚظذس اٌؼٛء , ٚصا٠ٚخ اٌىب١ِشا , 

ٚاِزظبص اٌؼٛء فٟ اٌّبء , ٚرغ١١ش ِؼبًِ 

الأىغبس , ٚ٘زا إٌظبَ ِظُّ ٌٍزظ٠ٛش اٌؼٛئٟ 

 .(9)رؾذ اٌّبء 

  اٌجبؽضخMarwa .M.A ( َلبِذ 2013ػب )

ثزخ١ّٓ ِذٜ الأعغبَ ٚأثؼبد٘ب ثبلاػزّبد ػٍٝ 

ِٛد٠ً اٌىب١ِشا ٚ اٌّشٙذ , ِٚٓ خلاي ؽغبة ػبًِ 

اٌزذسط رّىٕذ ِٓ أ٠غبد ِٛد٠لاد س٠بػ١ٗ رشثؾ 

ث١ٓ اٌّغبفخ اٌؾم١م١خ ٌٍغغُ ٚأثؼبد اٌغغُ ٚدسعخ 

 .(10) رىج١ش اٌىب١ِشا

 عايم انحذرج 

٠ّىٓ رّض١ً اٌٛالغ ثطش٠مخ اٌزظغ١ش، وّب فٟ 

اٌخشائؾ أٚ فٟ اٌزظب١ُِ أٚ فٟ سعَٛ ِخططّبد 

ػ١ٍّخ رّض١ً اٌٛالغ ثشىً ٕ٘ذعٟ دل١ك ، ٚ داٌج١ٛ

رؼذ ػ١ٍّخ ِّٙخ فٟ اٌؼذ٠ذ ِٓ اٌزطج١مبد ، ثبٌشغُ 

ّضلا لا ٠ّىٓ ، ف ِٓ أْ رٌه غ١ش ِّىٓ أؽ١بٔبً

لا  وّب أٗ ٌّذ٠ٕخ ثم١بعبرٙب اٌؾم١م١خ،رؾؼ١ش سعُ  ا

، ٠ّىٓ رؾؼ١ش سعُ ث١ذ أٚ ِجٕٝ ثم١بعبرٗ اٌؾم١م١خ 

ٌٍؼبٌُ اٌؾم١مٟ ئٌٝ ػبٌُ  ٌزا ٠غزخذَ أعٍٛة ِؾبوبح

ٌٚىٟ  ِظغش ػّٓ ٔفظ ٔغت الأثؼبد ٚ اٌم١بعبد ،

٠ّضًّ اٌٛالغ ثأوجش لذس ِٓ اٌذلخّ، ٔؾشص أْ رىْٛ 

إٌغت ث١ٓ الأؽٛاي اٌّخزٍفخ فٟ اٌزّض١ً ٟ٘ ثبٌؼجؾ 

١ٓ الأؽٛاي إٌّبظشح ٌٙب فٟ اٌٛالغ ٔفظ إٌغت ث

ٚثٕفظ الأعٍٛة  ئرا وبْ اٌغغُ فٟ اٌٛالغ  ، (11)

رىج١شٖ ثب١ٌّىشٚعىٛة ، أٚ  ف١ّىٓ ٌٍغب٠خ،شاً طغ١

ثبٌشعُ ، أٚ ثبٌزظ٠ٛش ٌىٟ ٠زغّٕٝ ٌٕب اٌزّؼّٓ فٟ 

أرْ ػبًِ اٌزذسط ٠ؼشّف ثأٔٗ إٌغجخ  . (10) رفبط١ٍٗ

ث١ٓ الأثؼبد اٌط١ٌٛخ فٟ اٌٛالغ ئٌٝ الأثؼبد اٌط١ٌٛخ فٟ 

طٛسح أٚ خش٠طخ ٚؽغت  رّض١ً اٌغغُ ػٍٝ شىً

   (1)اٌؼلالخ اٌزب١ٌخ:  

    = 
  

  
 

 ؽ١ش :

Scf ، رّضً ػبًِ اٌزذسط :Lr      رّضً ؽٛي :

: رّضً ؽٛي اٌغغُ فٟ فؼبء  Lsاٌغغُ اٌؾم١مٟ ،    

 اٌّؾبوبح.

 اندشء انعًهي

 أعضاء وّب ٠ٍٟ : خ٠ّىٓ رمغ١ُ ٘زا اٌؼًّ ئٌٝ صلاص

  َاٌغضء اٌؼٍّٟ:ر١ٙئخ ِٕظِٛخ رظ٠ٛش لأعغب

 غبؽغخ رؾذ اٌّبء فٟ أػّبق ِخزٍفخ.

  اٌغضء اٌجشِغٟ:اعزخذاَ ثشٔبِظMatlab  

ٌجٕبء خٛاسص١ِبد رؼزّذ ػٍٝ الإػذاد إٌٙذعٟ 

 ٌزظ٠ٛش اٌّمزشؽخ.ٌّٕظِٛخ ا

  رطج١ك اٌجشِغ١بد اٌّمزشؽخ فٟ اٌّؼبٌغخ

 Tableٚاعزخشاط إٌزبئظ ٚاػزّبد ثشٔبِظ

curve 2-D   ٌغشع أ٠غبد إٌّبرط اٌش٠بػ١خ

 اٌزٟ رزطبثك ِغ اٌج١بٔبد اٌؼ١ٍّخ ٌؼذح ؽبلاد. 

 

يكٌنات ينظٌية جصٌيز الأخساو انغاطسة جحث 

 انًاء :

  سل١ّخ )آٌخ رظ٠ٛشHigh Definition  

Sony( ًاٌّج١ٕخ فٟ اٌشى )ٚاٌّٛاطفبد 2 )

 (1اٌخبطخ ثٙب فٟ اٌغذٚي )
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 Sony آنة جصٌيز رقًية نٌع :(2انشكم )

 

 يٌاصفات كاييزا سٌني انزقًية:   (1خذًل ) 

 ١ِCMOSغب ثىغً اعزشؼبس  5.0ثٛطخ  2.5/1 اعزشؼبس اٌظٛسح 

  (2592×1944)١ِغب ثىغً  5.03 ثىغً فؼبٌٟ 

 ١ِغبثب٠ذ32راوشح فلاػ اٌّذِغخ ة  ٚعبئؾ رخض٠ٓ

 SDHCرأ١٠ذ ثطبلخ اٌزاوشح اٌشل١ّخ ٚثطبلخ 

 ػذعخ ِضجزخ ػذعخ

F/3.2 , f=7.5mm 

 ~ ئٌٝ اٌلأٙب٠خ m 1.2ػبدٞ:  ِذٜ اٌزشو١ض

 cm 20اٌّبوشٚ : 

  JPEG (EXIF , DPOF)اٌظ١غخ: طٛسح صبثزخ

  16MP , 8MP , 5MP,3MPاٌذلخ: 

 ٚػغ اٌّشٙذ : رٍمبئٟ

  H.264(MOV)اٌظ١غخ: ِمطغ ف١ٍُ 

  HD (1280 × 720 / 30 fps)اٌذلخ:

WVGA (848 × 480 / 60fps)  

WEB (320 × 240 / 30fps) 

 3×ٚػغ اٌظٛسح اٌضبثزخ :  صَٚ سلّٟ

 )اػزّبدا ػٍٝ ؽغُ اٌظٛسح( 8×ٚػغ اٌٍؼت : 

 (16:9)ظ شبشخ ٌٛؽخ اٌٍّظ أ LCD 3.0ػشع شبشخ 

 ِبوظ( 480Mbpsػبٌٟ اٌغشػخ ) USB  2.0 ساثؾ الإخشاط اٌشلّٟ : ٚاعٙخ اٌشثؾ

MIC ِذخً , ِىجش اٌظٛد 

HDMI 

USB DC IN 

 صب١ٔخ  1/8000~  1غبٌك اٌىزشٟٚٔ  عشػخ اٌغبٌك

 

 ( ٖ100ؽٛع صعبعٟ أثؼبد cm , 

60 cm , 60 cm .) 

  ( ٖ19.6عغُ أثؼبد cm , 9.5 cm , 

0.7 cm . ) 

  أدٚاد ل١بط ) شش٠ؾ ِزشٞ , ِم١بط

 ((. cm 81صٚا٠ب , ِغطشح ) 

  ُٖأثؼبدغ١ش ِؼٍِٛخ عغ. 

 

 وب١ِشا عٟٛٔ اٌشل١ّخ ٘زٖ اٌذساعخاعزخذَ فٟ       

High Definition  Sony  ٌٝٚفٟ اٌؾبٌخ الأ ,

اٌّؾٛس ( ِغ اٌغغُ ) 0ٚػؼذ اٌىب١ِشا ثضا٠ٚخ )

اٌجظشٞ ٌٍىب١ِشا ٚاٌّشٙذ ػّٛدٞ ػٍٝ اٌّغزٜٛ 

( ٠ج١ٓ 3اٌزٞ ٠ؾزٛٞ اٌغغُ فٟ اٌّبء ( ٚاٌشىً )

 ِخطؾ اٌؾٛع اٌضعبعٟ اٌزٞ رُ ف١ٗ اٌزظ٠ٛش.
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 وب١ِشا سل١ّخ                       

 

 

      hₒ  (2عغُ )    (1عغُ )                  

 

 جصًيى انحٌض انشخاخي انذي جى فيو انحصٌيز :(3انشكم )

 خ( لطؼخ ع١شا١ِه ِغزط1ٍ١عغُ )

ٚرُ  ( عغُ غ١ش ِؼٍَٛ الاثؼبد2, عغُ ) الاثؼبد

, ( 0اٌزمبؽ طٛسٖ ٌٍغغُ ػٕذِب وبْ اسرفبع اٌّبء )

 صُ رُ رغ١ش اسرفبع اٌّبء

    (10 cm , 12 cm , ……. , 28 cm)Lw =   

ٚرُ اٌزمبؽ طٛسح ٌٍغغُ فٟ وً ؽبٌٗ رغ١ش ٌٍّبء       

( ٠ج١ٓ ِغّٛػخ ِٓ اٌظٛسح ٌٙزٖ اٌؾبٌخ 4ٚاٌشىً )

صُ رُ ل١بط ؽٛي اٌغغُ فٟ اٌظٛسح ) ؽٛي اٌغغُ 

بالبكسل ( لكل صورة باستخدام خوارزمٌة تم بناؤها 
تحدٌد الطول بٌن لهذا الغرض وٌتم ذلك عن طرٌق 

مؤشر ة( ٌدوٌا باستخدام طرفً الجسم )الصور

ة شاشة من ( ٌبٌن لقط5، الشكل )الحاسوب 

فً هذه الدراسة بلغة  ؤهالبرنامج الذي تم بنا
سم ــــثم قمنا بتغٌٌر زاوٌة الكامٌرا مع الج الماتلاب.

30 θ وتم التقاط صور للجسم فً كل حاله   

فً الحالة السابقة  ٌتغٌر فٌها  ارتفاع الماء كما

 ( ٌبن مجموعة من الصور لهذه الحالة.6والشكل )

 

   

 (12cmاسرفبع اٌّبء )       (     10cmاسرفبع اٌّبء )           (       0cmاسرفبع اٌّبء )  

 

           (18cmاسرفبع اٌّبء )(         16cm(             اسرفبع اٌّبء )14cmاسرفبع اٌّبء )     

 

 (24cmاسرفبع اٌّبء )            (22cmاسرفبع اٌّبء ) (            20cmاسرفبع اٌّبء )    
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 (28cmاسرفبع اٌّبء )  (         26cmاسرفبع اٌّبء )      

 يخحهفة نهًاء ( ًتًسحٌيات0يدًٌعة ين انصٌر عنذيا انشاًية ) :(4انشكم ) 

 

 

 في ىذه انذراسة تاسحخذاو نغة انًاجلاب ؤهتزنايح انذي جى تنا قطة شاشة ينن :(5انشكم )

 

    

 (12cmارجفاع انًاء )          (10cmارجفاع انًاء )        (             0cmارجفاع انًاء )

 

 (18cmارجفاع انًاء )                     (16cmارجفاع انًاء )                  (14cmارجفاع انًاء )
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 (24cmارجفاع انًاء )     (           22cmارجفاع انًاء )                      (20cmارجفاع انًاء )

 ( ًتارجفاعات يخحهفة نهًاء30يدًٌعة ين انصٌر عنذيا انشاًية ) :(6انشكم ) 

 انًسحخذية  خٌارسيياتان

      ( 1٘زا اٌجؾش اٌخٛاسص١ِخ ) اعزخذِٕب فٟ     

 ٍِزمطخ ظٛسح ٌغشع رؾذ٠ذ ؽٛي اٌغغُ ثبٌجىغً ٌىٍ

 .   اٌّبء رؾذ اٌغبؽظ ٌٍغغُ

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

     

Algorithm (1) Computation of Object’s Length in Pixel 

Input: The image of object (Img) 

Output: Object’s length in pixel (Lp) 

Start algorithms 

 Open file to load image (Img) 

 Read the pair points of object’s two ends in the image plane by mouse 

1. Pair of object’s two ends point 

i) Used the property (click mouse) to determine the first point value (x1, y1)  of one of two 

object ends in image plane 

ii) Used the property (click mouse) to determine the second point value  (x2, y2)  of 

another object end in image plane 

2. Compute the object’s length in pixels between point (1) (x1, y1) and point (2) (x2, y2) 

using                          

 

 End algorithm. 
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 ( ٌغشع رؾذ٠ذ ػبًِ اٌزذسط ٌىً طٛسح ٍِزمطخ ٌٍغغُ اٌغبؽظ رؾذ اٌّبء. 2ٚلّٕب ثبعزخذاَ اٌخٛاسص١ِخ )  

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Algorithm (2) Computation of Object’s Length in Pixel 

Input: 

1- The image of object (Img) 

2- The real length between the two ends of object  Lr  =19.6 cm 

Output: 

1- Object’s length in pixel (Lp) 

2- Scale factor (Scf) 

Start algorithms 

1- Open file to load image (Img) 

2- Read the pair points of object’s two ends in the image plane by mouse 

2.1 Pair of object’s two ends points 

i) Used the property (click mouse) to determine the first point value (x1, y1)  of one of two 

object ends in image plane 

ii) Used the property (click mouse) to determine the second point value  (x2, y2)  of another 

object end in image plane 

2.2 Compute the object’s length in pixels between point (1) (x1, y1) and point (2) (x2, y2) 

using 

 

2.3 Compute scaling factor for this image using: 

 

3- End algorithm. 
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  اننحائح ًانًناقشة

اٌزٞ رُ ثٕبؤٖ ثبعزخذاَ جشٔبِظ اٌثؼذ رطج١ك 

( ٚاٌزٟ رُ ثٕبؤّ٘ب 2( ٚاٌخٛاسص١ِخ )1اٌخٛاسص١ِخ )

 لأػّبقاٌٍّزمطخ اٌظٛس ثبعزخذاَ ٌغخ اٌّبرلاة ػٍٝ 

ٌٍغغُ اٌّؼٍِٛخ  scf ٚئ٠غبد ػبًِ اٌزذسطِخزٍفخ 

 أثؼبدٖ ٚئ٠غبد ؽٛي اٌٙذف )لطؼٗ إٌمٛد( ثبٌجىغً

Lp 

 

 ,ػٕذِب(  (rt  رّىٕب ِٓ أ٠غبد أثؼبد اٌٙذف اٌؾم١م١خ , 

30)   𝜃 ( ٚرّذ ِمبسٔخ 2)لالخ ِٓ اٌؼ (  

إٌزبئظ اٌزٟ رُ اٌؾظٛي ػ١ٍٙب ِغ إٌزبئظ إٌظش٠خ 

 ( ٠ج١ٓ ٘زٖ إٌزبئظ.2ٚاٌغذٚي )

      
   

  
 (2)  

     يقارنة تين انقيى اننظزية ًانقيى انعًهية نطٌل اندسى جحث انًاء:   (2) خذًل

percentage 

error 

Real object 

length  (cm) 

Estimated object 

length (cm) 
Lp (pixel) scf h 

cm 

θ 

0.243% 2.8 2.7932 142.5079 0.0196 0 0 

0.146% 2.8 2.8041 149.1524 0.0188 18 30 

   

ٍظٛس اٌٍّزمطخ ٌ scfرُ ؽغبة ػبًِ اٌزذسط صُ       

اٌؼّك ٚسعّذ اٌؼلالخ ث١ٓ  ِخزٍفخٌلاعغبَ ٚثأػّبق 

h ٚscf  ػٕذ اٌضا٠ٚخ(θ = 10)  ٚ(θ =30) 

 

لاعزٕزبط  Table curve 2-Dثبعزخذاَ  ثشٔبِظ   

 .(7وّب فٟ اٌشىً ) أفؼً داٌخ رّضً ٘زٖ اٌؾبٌخ 

Rank 231  Eqn 1  y=a+bx

r̂ 2=0.99700508  DF Adj r̂ 2=0.99625635  FitStdErr=2.8989531e-05  Fstat=2996.088

a=0.019604696 

b=-6.1850829e-05 

0 10 20 30

depth (cm)

0.0175

0.018

0.0185

0.019

0.0195

0.02

s
c

a
le

 f
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c
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e
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0.0175

0.018

0.0185

0.019

0.0195

0.02

s
c

a
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 f
a

c
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r 
(c

m
/p
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e

l)

 
 

Rank 233  Eqn 1  y=a+bx

r̂ 2=0.99700508  DF Adj r̂ 2=0.99625635  FitStdErr=2.8989531e-05  Fstat=2996.088

a=0.019904696 

b=-6.1850829e-05 

0 10 20 30

depth (cm)

0.018

0.01825

0.0185

0.01875

0.019

0.01925

0.0195

0.01975

0.02

s
c

a
le

 f
a

c
to

r 
(c

m
/p

ix
e

l)

0.018

0.01825

0.0185

0.01875

0.019

0.01925

0.0195

0.01975

0.02

s
c

a
le

 f
a

c
to

r 
(c

m
/p

ix
e

l)

 
 (30اٌضا٠ٚخ ) (0اٌضا٠ٚخ ) 

ثبْ ػبًِ اٌزذسط ٠زغ١ش  ( ٔلاؽع7ِٓ اٌشىً )       

ثشىً خطٟ ِغ اٌؼّك ؽ١ش وٍّب صاد اٌؼّك لً 

ػبًِ اٌزذسط ٚ٘زا ٠ذي ػٍٝ ص٠بدح ؽغُ طٛسح 

 اٌغغُ وٍّب صاد ػّك اٌغبئً اٌزٞ غّش ثٗ اٌغغُ.

 hؽ١ش رُ اعزٕزبط اٌؼلالخ اٌخط١خ ث١ٓ اٌؼّك       

 وّب ٠ٍٟ: scfِغ ػبًِ اٌزذسط 

y = a + b (x)                   (3) 

   Scf = a + b (h)  

ٟ٘ صٛاثذ رزغ١ش ثزغ١ش صا٠ٚخ  a , bأْ ل١ُ       

وّب ِٛػؼ فٟ اٌغذٚي  a , b( , ٚ ل١ُ 𝜃)اٌىب١ِشا 

سة ( ِغ ػبًِ اٌزشاثؾ ٚاٌزٞ ٠ؼطٟ دسعخ اٌزمب3)

 .ث١ٓ اٌذاٌخ ٚاٌج١بٔبد اٌؼ١ٍّخ

 انًنحنيات اننيائية نعايم انحذرج كذانو نعًق اندسى جحث انًاء :(7انشكم )
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 انًإثزات في انًعادلات اننيائية تين عايم انحذرج ًعًق انًاء:   (3خذًل )          

r
2
-parameter 

(correlation) 

b-parameter a-parameter angle 

0.99625635 - 6.1850829e-05 0.019604696 0 

0.99625635 - 6.1850829e-05 0.019904696 30 

 

فٟ Lrt ي اٌؾم١مٟ ٌٍغغُ ٛرُ ؽغبة اٌط      

رّذ ِمبسٔزٙب ِغ اٌم١ُ ٚ (θ = 0 , 30)اٌؾبٌز١ٓ 

 ٠ج١ٓ ٘زٖ إٌزبئظ. (4) ٚاٌغذٚي ٕظش٠خ ٌٍغغُاٌ

 نطٌل اندسى جحث انًاءيقارنة تين انقيى اننظزية ًانقيى انعًهية :   (4) خذًل

percentage 

error 

Real object 

length  (cm) 

Estimated object 

length (cm) 

h(cm) θ 

0.221% 2.8 2.7938 0 0 

0.1% 2.8 2.8028 18 30 

 

 الاسحنحاخات

فٟ اٌجؾش رّىٕب ِٓ  ِٓ إٌزبئظ اٌؼ١ٍّخ

 : أر٠ٟ اعزٕزبط ِب

  ًِاٌؼلالخ خط١خ رٕبلظ١خ ث١ٓ ػب

 اٌزذسط ٚػّك اٌغغُ رؾذ اٌّبء.

  اٌؾظٛي ػٍٝ ؽش٠مخ فؼبٌخ ٚ وفٛءح

أ٠غبد أثؼبد  عذ٠ذح ٠ّىٓ ِٓ خلاٌٙب

الأعغبَ اٌّغٌٙٛخ اٌغبؽغخ فٟ اٌّبء 

ثبلاػزّبد ػٍٝ ػبًِ اٌزذسط ٚؽٛي 

 ١ٌخ :   ٚؽغت اٌؼلالخ اٌزباٌغغُ ثبٌجىغً 

                                

 rt =       Lp 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

أٚ ثبلاػزّبد ػٍٝ ػّك اٌغغُ اٌغبؽظ فٟ 

ٚثأعٍٛة ثغ١ؾ ٠ّىٓ اػزّبدٖ ثىفبءح  اٌّبء

ٚؽغت اٌؼلالخ فٟ الأظّخ اٌشٚثٛر١خ 

 : اٌزب١ٌخ

 rt = (h × b + a) Lp 
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