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Ｔｈｅｍａｘｉｍｕｍｖａｌｕｅｏｆｔｈｅｓｐｏｔ′ｓａｒｅａｉｓｏｂｔａｉｎｅｄｂｙａｃｔｉｎｇｔｈｅＢｉｇＬａｗ Ｍｅｔｈｏｄ，３×３Ｎｅｉｇｈｂｏｒｈｏｏｄ

ＭｅｔｈｏｄａｎｄＥｉｇｈｔＮｅｉｇｈｂｏｒｈｏｏｄＭｅｔｈｏｄｏｎｔｈｅｓｐｏｔｉｍａｇｅｉｎｔｕｒｎ；Ｌｅｎｇｔｈｓｏｆｔｈｅｌｏｎｇａｎｄｔｈｅｓｈｏｒｔａｘｉｓ

ａｒｅｏｂｔａｉｎｅｄｂｙｔｈｅａｎａｌｙｚｉｎｇｔｈｅｃｅｎｔｅｒｄｉｓｔａｎｃｅｏｆｔｈｅｍａｘｉｍｕｍｓｐｏｔ，ａｎｄａｄｊｕｓｔｔｈｅｓｐｏｔｓｈａｐｅｂｙｔｈｅ

ｄｅｖｉａｔｉｏｎｏｆｔｈｅｅｌｌｉｐｓｅ′ｓｌｏｎｇａｎｄｓｈｏｒｔａｘｅｕｎｔｉｌｔｏｔｈｅｄｅｖｉａｔｉｏｎａｐｐｒｏａｃｈｔｏｚｅｒｏ；Ｔｈｒｏｕｇｈａｎａｌｙｓｉｓｔｈｅ

ｄｅｖｉａｔｉｏｎｂｅｔｗｅｅｎｔｈｅａｃｔｕａｌｓｐｏｔｃｅｎｔｅｒａｎｄｔｈｅｃｏｒｒｅｓｐｏｎｄｉｎｇｒｅｆｅｒｅｎｃｅｐｏｓｉｔｉｏｎ，ｔｈｅａｄｊｕｓｔｉｎｇｓｔｅｐｓｏｆ

ｓｔｅｐｐｉｎｇｍｏｔｏｒｃｏｎｔｒｏｌｌｅｄｂｙｔｈｅｃｌｏｓｅｄｌｏｏｐｃｏｎｔｒｏｌｍｅｔｈｏｄｉｓｏｂｔａｉｎｅｄ，ａｎｄｔｈｅａｕｔｏｍａｔｉｃａｌｉｇｎｍｅｎｔｉｓ

ｒｅａｌｉｚｅｄ．Ｔｈｉｓａｌｇｏｒｉｔｈｍｉｓｖｅｒｉｆｉｅｄｉｎｔｈｅｈｉｇｈｐｏｗｅｒｌａｓｅｒｄｅｖｉｃｅ，ｔｈｅｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｒｅｓｕｌｔｓｓｈｏｗｓｔｈａｔｔｈｅ

ａｌｉｇｎｍｅｎｔｔｉｍｅｏｆｔｈｅｍａｉｎａｍｐｌｉｆｉｃａｔｉｏｎｏｆｔｈｅｏｐｔｉｃａｌｐａｔｈｉｓｓｈｏｒｔｅｎｅｄｔｏ１５ ｍｉｎ，ｔｈｅｎｅａｒｆｉｅｌｄ

ａｌｉｇｎｍｅｎｔａｃｃｕｒａｃｙｉｓｂｅｔｔｅｒｔｈａｎ０．２％，ａｎｄｔｈｅｆａｒｆｉｅｌｄｐｏｉｎｔｉｎｇａｃｃｕｒａｃｙｉｓｂｅｔｔｅｒｔｈａｎ１μｒａｄ，ａｌｌｏｆ

ｔｈｅｍｍｅｅｔｔｈｅａｌｉｇｎｍｅｎｔｒｅｑｕｉｒｅｍｅｎｔｓｏｆｔｈｅｈｉｇｈｐｏｗｅｒｌａｓｅｒｄｅｖｉｃｅ．

犓犲狔狑狅狉犱狊：Ａｕｔｏｍａｔｉｃａｌｉｇｎｍｅｎｔ；Ｃｌｏｓｅｄｌｏｏｐｃｏｎｔｒｏｌ；Ｉｍａｇｅｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ；Ｄｉｆｆｅｒｅｎｃｅｍｅｔｈｏｄｂｅｔｗｅｅｎｔｈｅ

ｌｏｎｇａｎｄｓｈｏｒｔａｘｉｓ；Ｓｐｏｔｃｅｎｔｅｒ；Ｈｉｇｈｐｏｗｅｒｌａｓｅｒ；Ｓｔｅｐｐｉｎｇｍｏｔｏｒ

犗犆犐犛犆狅犱犲狊：１４０．３２９５；１１０．２９６０；１００．２０００；１２０．４８２０
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