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بررسي توانايي سـازمـان دهـي ادراكـي در استخراج خطـوط 

مسـتقيـم از تصاوير هوايي

جلال اميني

دانشگاه تهران- دانشكده فني -گروه مهندسي نقشه برداري استاديار 

سراجيانرضامحمد

دانشگاه تهران- دانشكده فني -استاديار گروه مهندسي نقشه برداري 

)28/2/81، تاريخ تصويب21/8/79تاريخ دريافت (

چكيده

استخراج خطوط مستقيم اغلب به عنوان يك مسئلة مهم در آناليز تصاوير بكار مي 

اين موضوع در علوم مختلف از جمله بيلنايي كامپيوتر، پردازش تصاوير، سنــجش . رود

در . از دور و فتــوگرامتري كه به نحوي با آناليز تصوير مواجه مي باشند مطرح است

 تا كنون، تهيه 80توگرامتري، با گسترش سيستمهاي فتوگرامتري رقومي از اوايل دهه ف

ولي به علت طبيعت بسيار . نقشه هاي ارتفاعي بطور چشمگيري موفقيت آميز بوده است

پيچيده تصاوير هوايي و فضايي از زمين، عمليات استخراج اتوماتيك عوارض مسطحاتي 

 جهت تهيه نقشه مسطحاتي هنوز با مشكلات زيادي نظير راه ها ، ساختمانها و غيره

در اين . لذا استخراج خطوط مستقسم يكي از قسمتهاي مهم كار مي باشد. مواجه است

مقاله  بر اساس توانايي سازمان دهي ادراكي روشي براي استخراج قطعه خطوط مستقيم 

اول تصوير مطابق روش پيشنهاد شده، در مرحله . تصاوير هوايي پيشنهاد شده است

در مرحله دوم .  تبديل مي گردد2 دويي–است به تصوير دو 1اصلي با سطح خاكستري

 دويي پس از عمل برچسب گذاري و كد گزاري زنجيره اي به عوارض –تصوير دو 

بر اساس بر . تشكيل دهنده آن كه داراي ساختار مشخص مي گردنند تجزيه مي گردد

 مرحله سوم قطعات خطوط از عوارض ساختار اساس توانايي سازمان دهي ادراكي در

به علت نويز قطعه خطوط استخراج شده كوچك مي باشند كه . يافته استخراج مي گردند
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ئه اروش ار. در آخرين مرحله اين قطعه خطوط به خطوط بزرگتر دسته بندي مي شوند

ر  مورد تست و ارزيابي قرا10000/1شده روي تصاوير هوايي منطقة كيش با مقياس 

.گرفت

 استخراج خطوط مستقيم، سازمان دهي ادراكي، برچسب گذاري، :واژه هاي كليدي 

عوارض ساختاريافته نمونه ، راهها

مقدمه

بطوركلي يك تصوير شامل عوارض 

در تصاوير هوايي . مصنوعي زياد مي باشد

در مواردي كه هدف استخراج اين عوارض 

بصورت )نظير ساختمانها، راهها و غيره ( 

اتوماتيك است، استخراج خطوط مستقيم 

. يكي از قسمت هاي اصلي كار مي باشد

وقتي كه از يك تصوير خطوط مستقيم 

استخراج مي گردند اين خطوط به دليل 

شـرايط نـوري و عـوامـل ديگر خطـا 

بصورت قطعه قطعه نمايان مي شوند لذا 

يك خط راست به صورت قطعه هايي از 

.)1ل شك(خطوط مشاهده مي شود

 قطعه خطوط نمايان شده در يك :1شكل 

.تصوير

براي حل اين مسئله از خواص توازي ، 

تقارن و هم خطي 

 . ]8[سازمان دهي ادراكي استفاده مي شود

سازمان دهي ادراكي در انسان چيزي است 

كه براساس آن انسان قادر است عناصر 

روي يك تصوير را بر اساس ارتباطات 

ن آن عناصر يا قطعه ها است مختلفي كه بي

.گروه بندي نمايد

جهت استخراج خطوط مستقيم تحقيقات 

.زيادي انجام گرفته است

 ابتدا با استفاده از ]Boldt]2در روش

اپراتور لاپلاس كليه لبه ها استخراج مي 

سپس يك گراف  از قطعه خطها. گردد

براي يك ناحيه محدود ) پيكسل هاي لبه(

ا استفاده ا ز روش تشكيل مي شود و ب
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كمترين مربعات بهترين خطي كه بر قطعه 

خطهاي گراف برازش مي شود پيدا مي 

.گردد

، ابتدا با استفاده ازدو ]Burns]3در روش

 كليه لبه ها 2x2ماسك ساده گراديان 

استخراج مي گردد سپس پيكسل هاي روي 

لبه ها كه داراي گراديان يكسان از نظر 

ك گروه دسته بندي جهت هستندبه عنوان ي

مي گردند و در نهايت خطوط مستقيم 

.استخراج مي گردند

 پس ازاستخراج لبه ]Hough]5در روش

هاي تصوير، هر پيكسل از لبه ها بر اساس 

موقعيت و جهتش دريك فضاي پارامتري 

علامت گذاري مي گردد و سپس پيكسل 

هايي كه در هر يك از سلولهاي اين فضاي 

رند در امتداد يك خط پارامتري قرار دا

.راست قرار مي گيرند

، با استفاده از ماسك ]Lee]7در روش 

 قطعه خطوط استخراج مي Paton’sهاي 

گردند، سپس با استفاده از شرط هم خطي 

در سازمان دهي ادراكي اين قطعه خطوط 

.به خطوط بزرگتر دسته بندي مي گردند

،  ابتدا تصوير ]Nevatia]10در روش 

 كانولو مي 5x5ك هاي گراديان توسط ماس

 روي تصوير 3شود سپس عمل نازك كردن

جهت مشخص شدن لبه ها اعمال مي 

 Iterativeبا استفاده از روش . گردد

end-point fitting  قطعه خطوطي بر  

.اين لبه ها برازش مي شود

، ابتدا لبه ]Venkateswar]13در روش 

 استخراجCannyها با استفاده از اپراتور 

مي گردند، سپس پيكسل هاي لبه ها بهم 

متصل مي گردد و بر اساس شرط هم خطي 

قطعه خطها استخراج و براساس يك آستانه 

با يكديگر ادغام 

.مي گردند

در روشي كه مولف جهت استخراج خطوط 

مستقيم بكار برده است، برخلاف ساير 

روشها ابتدا عوارض مشخص 

مي گردند سپس بر اساس عوارض 

راج شده، قطعه خطها استخراج و در استخ

نهايت خطوط مستقيم استخراج 

.مي گردند

در اين مقاله ابتدا درباره سازمان دهي 

اداركي توضيحاتي ارائه مي گردد سپس 

روش بكار گرفته شده جهت استخراج 

قطعه خطوط مستقيم از يصاوير هوايي به 

كمك سازمان دهي اداركي مورد بحث قرار 

انتها نتايج عملي روش ذكر مي گيرد و در 

.شده ارائه مي گردد

http://daneshresan.com/
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سازمان دهي ادراكي 

سازمان دهي اداركي به اصل توانايي 

سيستم بينايي 

انسان براي استخراج ساختارها ودسته بندي 

چيزهاي مربوط بهم از يك تصوير بدون 

داشتن دانش قبلي از محتواي آن اشاره مي 

لف تعداد زيادي از روشهاي مخت . ]8[كند

بينايي از قبيل آناليز بر اساس بافت، 

پيداكردن انحناها و خطوط مستقيم، قطعه 

بندي تصوير و تفكيك عوارض زميني 

ساس سازمان دهي ادراكي صورت مي ابر

.گيرد

سـازمـان دهـي ادراكي در بينايي كامپيوتر 

 كه ]tenenbaum]14 وwithkinبا كار 

مي كند يز نقش ساختاردر بينايي را آنال

همچنين مولفين ديگري روش . شروع شد

هايي در مورد نحوة بكار بردن سازمان دهي 

ادراكي بر اساس بينايي را در يك مدل را 

در بكاربردن سازمان دهي . پيشنهاد كرده اند

ادراكي، ابتدا ارتباطات هندسي بين اجزاء 

4كوچك عوارض خطي استخراج شده

. مي گرددتوسط قواعدي تعيين 

سپس اين اجزا به منظور بيان يك ساختار 

اجزائي كه . بزرگتر دسته بندي مي شوند

ابتدا استخراج مي شوند معمولا با مدلهايي 

از يك بانك داده مقايسه مي شوند تا با 

عمل دسته بندي براي تشكيل شكل مورد 

در بعضي . انتظار از عارضه بكار برده شوند

 مدلهاي عوارض روشها يك بانك داده از

بصورت انتزاعي بكار برده نمي شود بلكه 

ترجيح داده مي شود با استفاده از قواعد 

مشخص و جامعي ساختارهاي مشخصي 

افراد . بر اساس تجمع خواص ايجاد گردد

زيادي از سازمان دهي ادراكي در تصاوير 

هوايي به منظور تشخيص عوارض ساخت 

 كرده بشر از قبيل راه و ساختمان استفاده

.]7،8،11،12[اند 

، يك طبقه ]Boyer]11 و Sarkerدر كار 

بندي از فرايندهاي سازمان دهي ادراكي در 

بينايي كامپيوتر پيشنهاد شد كه  اين طبقه 

بندي بر اساس لايه هاي مختلف و دامنه 

در . سازمان دهي دو بعدي و سه بعدي بود

اينجا كه حالت دو بعدي مورد نظر است 

ندي خواص براي اشكال عمل دسته ب

دوبعدي براساس ويژگي هاي آنها از قبيل 

موازي بودن، هم خطي بودن و غيره مي 

.تواند باشد

در روش اين مقاله كه بر اساس توانايي 

سازماندهي ادراكي براي استخراج خطوط 



 �+
��
 �,� -�� �. /���
0# �.��1.....345

مستقيم ارائه شده است ابتدا بايد اجزا 

كوچك كه قطعه خطوط هستند استخراج 

اساس قواعدي عمل دسته گردند سپس بر 

بندي اين قطعه خطوط به خطوط بزرگتر 

ايجاد عوارض ساختار يافته . صورت پذيرد

براي استخراج قطعه خطوط و گراف به 

صورت ليست پيوندي براي دسته بندي 

قطعه خطوط از پيشنهادات مولف 

.در پياده سازي روش بوده است

استخراج قطعات خطوط مستقيم

ط مستقيم، ابتدا جهت استخراج خطو

تصوير هوايي با استفاده از روشهاي قطعه 

 به يك تصوير باينري تبديل مي 5بندي

سپس روي تصوير باينري عمل . گردد

 انجام مي گردد تا هر يك 6برچسب گذاري

از عوارض تصوير داراي يك برچسب 

كد گذاري در نهايت پس ازعمل . شوند

اي ، كناره هاي هر عارضه كه دار7زنجيره اي

يك برچسب است تبديل به زنجيره اي از 

.كد  مي گردد

در اينجا براي توصيف  هر عارضه يك 

ساختار كه داراي فيلدهايي است تعريف 

اين ساختار براي عارضه اي مثل . كرديم

[a]در زير آمده است .

Object[a] = {
Start_row r;
Start_col c;
Chain_vector vec;
Object_lable l
 };

هما ن طور كه ديده مي شود اين ساختار 

: داراي چهار فيلد مي باشد

Start-row,Start-col مختصات نقطه 

 بردار مربوط به Chain-vectorشروع، 

پيكسل هاي لبه هاي عارضه كه درمرحله 

كد گذاري زنجيره اي ايجاد مي گردد، و  

 است كه Object-lableآخرين فيلد 

. مي باشد[a]مربوط به برچسب عارضه  

براي استخراج قطعه خطوط ،براي هر 

 بكار 8جهت از كد زنجيره اي ماسك هايي

بطوريكه هر ماسك داراي سه . رفته است

 و Bridge code  ؛ Current code: كد

Lable code
.مي باشد

Current

       Bridge  Lable

براي استخراج قطعه خطوط، اولين كد 

 Currentبردار هر عارضه را مربوط به 
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code  و به عنوان اولين قطعه خط در نظر 

. مي گيريم كه به آن برچسبي داده مي شود

بر اساس جهت آن، با ماسكهاي نظير آن كد 

مقايسه مي شود و براي ماسك مقايسه 

 ,Lable codeشده، كدهاي نظير 

Bridge code همان برچسب قطعه خط 

يكسل هايي به آن را مي گيرند و به عنوان پ

در صورتي كه . قطعه خط اضافه مي گردند

 به  Lable codeعمل مقايسه موفق نباشد 

عنوان قطعه خط جديد شناخته مي شود و 

مي شود وCurrent codeجايگزين 

.عمل مقايسه دو باره انجام مي گيرد

ساختاري كه براي هرقطعه خط در نظر 

:گرفته شده است به قرار زير مي باشد

Line[a]={ 
Start_c x;
Stert_r y;
End_c x;
End_r y;

              Point_support n;
         Object_lable l;

};

مطابق اين ساختار هر خط داراي شـش 

نقطه شروع خط : فيـلد مي باشد

(Start-c,Start-r) نقطه انتهايي خط ،

(End-c,End-r)، تعداد نقاطي كه قطعه

مي آورند خط را به وجود 

Point-support و Object_lable به 

عنوان برچسبي است كه نشان مي دهد كه 

هر قطعه خط مربوط به كدام عارضه مي 

.باشد

دسته بندي قطعه خطوط مستقيم

پس از استخراج قطعات خطوط 

مستقيم، به علت عواملي چون نويز، پايين 

يت تصوير، سايه ها وغيره هرخط بودن كيف

مستقيم بصورت قطعه خطوطي مانند شكل  

. نمايان مي گردد)2(

)ب  ()الف(

.قطعه خطوط)  الفگروه بندي: 2شكل 

.قطعه خطوط گروه بندي شده) ب

از آنجائي كه اين قطعه خطوط استخراج 

شده باعث افزايش داده ها گشته و همچنين 

دقت استخراج خطوط را تحت تاثير قرار 
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مي دهد لذا براي ايجاد خطوط مستقيم 

بزرگتر و همچنين ساده تر شدن پردازش 

طعه خطوط بايد به هاي بعدي، اين ق

قطعات بزرگتر بر اساس استراتژي گروه 

.بندي ادراكي گروه بندي شوند

در سالهاي اخير گروه بندي ادراكي در 

 و تشخيص [4,5,6]بينايي كامپيوتري 

 مورد استفاده بسياري داشته [1,2]الگو

بطور كلي يك الگوريتم دسته بندي . است

 و 10سازيبهينه، 9اتصال:  شامل سه مرحله

. است11جايگذاري

 اولين مرحله دسته بندي عمل : اتصال -1

در اين مرحله ارتباطات . اتصال مي باشد

هندسي بين هر زوج قطعه خط استخراج 

ارتباطات هندسي . شده بررسي مي گردد

براي اين منظور بكار برده مي شوندكه قطعه 

خطوطي كه در امتداديك راستا مي باشند 

 با نقطه L1 خط فرض كنيم. پيدا شوند

مفروض P2 و نقطه انتهايي P1شروع 

 و Q1 ، با نقاط ابتدايي L2است، خط 

متصل مي شوند اگر L1 به خط Q2انتهايي 

:كليه شرايط زير برقرار باشد

 بر اساس طول خطوط :شعاع اتصال ) الف

رسم مي P2و به مركز R دايره اي به شعاع 

 بايد دايره فوق را قطع نمايد L2كنيم،  خط 

). الف-3شرط همسايگي، شكل  (

 قطعه خطوط  بايد : شرط هم خطي) ب 

براي اين منظور . تقريبا در يك امتداد باشند

. است دو شرط زير برقرار باشندلازم 

زاويه بين هر دو قطعه خط از يك ) 1

شرط توجيه، (آستانه مفروض كمتر باشد

). ب-3شكل 

 تا L2فاصله عمودي از وسط خط  ) 2

شرط (بايد از يك آستانه كمتر باشدL1امتداد

).ج-3فاصله عمودي، شكل 

  فاصله نقاط :قاط انتهايي شرط ن) ج 

 روي Q1انتهايي بايد كم باشد يعني تصوير 

L1 بايد دريك محدوده مشخص قرار گيرد

L1كه اين محدوده متناسب با طول خط 

شرط فاصله نقاط انتهايي، شكل (است 

.)د-3

ج پوشش بين زو: شرط هم پوشي ) د 

مطابق شكل . قطعه خط نبايد زياد باشد

باشد P2وP1 بين Q1  اگر تصوير )ه-3(

 به عنوان P2تا Q1فاصله تصوير شده 

فاصله هم پوشي است كه بايد كمتر از يك 

.آستانه مفروض باشد
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اس شرايط دكر شده در بالا به گروه بر اس

هايي از قطعه خطوط مي رسيم كه هر گروه 

.از آنها داراي شرايط تقريبĤ يكسان هستند

Q2

Rl P2 L2 θ

L1 L1

P1 Q1

(الف) (ب)     

L1 L1 P2

L2 P1 Q1 L2 Q2

)ج()د     (

L1 P2

P1 Q1 L2 Q2

)هـ (

فاصله ) ج.  توجيه) ب.  همسايگي) الف.   شرط هاي لازم براي عمل اتصال:3شكل 

.فاصله هم پوشي) ه.  فاصله نقاط انتهايي) د.  عمودي

  B

 A       D
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                   C

E
. يك گراف :4شكل 

براي دسته بندي كردن اين قطعه خطوط 

بايد ساختاري داشته باشيم تا بر اساس آن 

بندي را انجام ساختار بتوان مراحل دسته 

ساختار پيشنهاد شده گراف به . دهيم

. است12صورت ليست پيوندي

گراف متشكل از مجموعه اي از گـره ها 

وكـمانـها

مي باشدكه هر كمان با يك ) يا لبـه ها(

شكل . مي گرددجفت از گره ها مشخص 

 يك گراف را نشان مي دهد كه )4(

:مجموعه گره ها در آن عبارتنداز

{A,B,C,D,E}
:و مجموعه كمانها عبارتنداز

{(A,B), (A,D), (A,C), (C,D), 
(C,E)}
مطابق ساختار به كار برده شده، گره هاي 

گراف بوسيله  يك ليست پيوندي از گره 

هر گره . هاي راس نمايش داده مي شوند 

 ,arcptr: راس حاوي سه فيلد است

nextnode , info . اگرp به يك گره 

ده يك گره گراف مثل راس كه نمايش دهن

a ا ست اشاره نمايد  info(a)  حاوي همه

.  استaاطلاعات مربوط به گره گراف 

nextnode(p) به گره راس اشاره مي 

كندكه نمايش دهنده گره بعدي 

گره راس . است)درصورت وجود(گراف

در ابتداي ليستي از گره هاي نوع دوم به نام 

گره هاي ليست وجودداردكه اين ليست، 

هر گره . يست همجواري ناميده مي شودل

موجود در ليست همجواري به عنوان 

عضوي از هم خانواده هاي گره راس مي 

 به ليست همجواري گره arcptr(p). باشد

هاي نمايش دهنده اعضا هم خانواده ناشي 

اره ـــ اشaشده از گره گراف 

.مي كند

هر گره ليست همجواري حاوي دو فيلد 

 به يك گره q اگر nextrac,info: است

 حاوي info(q)ليست همجواري اشاره كند

اطلاعات مربوط به گره مي باشد و 

nextarc(q)به گره بعدي 

.ليست همجواري اشاره مي كند
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اين ساختار نشان داده شده ) 5(درشكل 

 ،گره راس ) الف–5(مطابق شكل . است

 و دو اشاره گر است  infoحاوي يك فيلد

ل به ليست همجواري ناشي اشاره گر او. 

شده از گره گراف وديگري به گره راس 

هر گره . بعدي در گراف اشاره مي  كند

infoليست همجواري حاوي يك فيلد 

ويك اشاره گر به گره بعدي ليست 

 يك گراف ) ب-5(شكل . همجواري است

را نشان مي دهد كه نمايش پيوندي آن 

درشكل 

. نشان داده شده است)ج-5(

 اين ساختار، عمل دسته بندي روي مطابق

قطعه خطوط استخراج شده صورت مي 

 گره راس شامل نماينده قطعه info. گيرد

خطوط است وليست همجواري هر گره 

راس شامل كليه قطعه خطوطي است كه 

درشرايط هندسي هر قطعه خط موجود 

مي درگره راس به عنوان نماينده صدق 

ساختار به منظور روشنتر شدن . كند

-6(پيشنهادشده، اين ساختار براي شكل 

 شامل چهار خط، كه هر يك متشكل )الف

) ب-6(از قطعه خطوطي است، در شكل 

.نشان داده شده است

 پس ازعمل اتصال در : بهينه سازي -2

در . اين مرحله بهينه سازي انجام مي شود

اين مرحله به روش كمترين مربعات، خط 

ترين خط بر اطلاعات مستقيمي به عنوان به

ليست همجواري هرگره راس گراف برازش 

.مي گردد

در آخرين مرحله ، خط : جايگذاري-3

خصـــجديد مش

 شده در مرحله بهينه سازي جايگزين قطعه 

خط هاي ليست همجواري مربوط به 

اين خط به . هرگره راس گراف مي گردد

عنوان بهترين خطي است كه بر قطعه 

بدين ترتيب . گرددخطوط تقريب مي 

خطوط مستقيم بزرگتري جايگزين قطعه 

خطوط هريك از ليست هاي همـجـواري 

.مي گردد

      arcptr    info   nextnode                         info    nextarc
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 گره ليست همجواري

گره راس

)الف(

a3a2a1a

b2b1b

c3c2c1c

d2d1d

)ب(

Head List

nulldcba

d1c1b1a1
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d2c2b2a2

nullnull

c3a3

null
              null

   Adjacency List  
)ج(

) ج . گراف) ب.  گره هاي گراف)الف.   ساختار گراف بصورت ليست پيوندي :5شكل 

.نمايش گراف

(الف)

null
Head list
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 null              null         

null                     null                     

)ب(

 ايجاد شده براي چهار ساختار) ب.  چهار خط متشكل از قطعه خطوط) الف  : 6شكل 

.خط شكل الف

نتايج عملي

الگوريتم ارايه شده روي چند نمونه تصوير 

هوايي از منطقه كيش، ايران مورد تست و 

ارزيابي قرار گرفت كه در اينجا نمونه اي از 

تست انجام شده مورد بررسي قرار مي 

 تصويري در مقياس )الف-7(شكل . گيرد

اشد كه پس از منطقة كيش مي ب10000/1

دويي شكل -تصوير دو: از عمل قطعه بندي

الگوريتم اريه شده .  حاصل گشت)ب–7(

 به ترتيب براي )ب-7(روي تصوير 

و چهار پيكسل اعمال شد “ سه“ طولهاي دو

كه به ازاي اين طولها قطعه خطوطي مطابق 

. استخراج گشت)8(شكلهاي 

مختصات همين نقاط روي نتايج گرفته 

 قراعت شد كه )8( شكل شده در تصاوير

 به ترتيب كلية نتايج )2( و )1(در جدول 

بدست آمده براي لبه هاي مستقيم و قوسها 

نشان داده 

.شده است
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گراف خطاي باقيمانده براي نقاط چك در 

. نشان داده شده است)9(شكل 

به منظور بررسي نتايج حاصل از تست فوق 

مختصات دو سري نقطه به ترتيب مربوط 

ه هاي مستقيم و قوسهاي تصوير اصلي به لب

به عنوان نقاط چك در سيستم مختصات 

صفحة مانيتور كامپيوتر با دقت قراعت 

 گراف خطاي )10(شكل سپس. شدند

.مي دهدباقيمانده براي قوسها را نشان 

)2( و )1(همانطور كه در جدولهاي 

“ ملاحظه مي شود در لبه هاي مستقيم

عث تغيير افزايش طول قطعه خطوط با

09/0متوسط خطاهاي باقيمانده به ميزان 

پيكسل در طولهاي بين دو تا چهار پيكسل 

ولي در قوسها . شده كه قابل اغماض است

تغييرات خطا “ با افزايش طول قطعه خطوط

 پيكسل است كه قابل ملاحظه مي 46/1

. باشد

 الف–7شكل
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 ب–7شكل 

.دويي-تصوير دو) ب.  تصوير اصلي) الف : 7شكل 

 الف–8شكل 
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 ب–8شكل 

 ج–8شكل 

سه ) دو پيكسل ب)  قطعه خطوط مستقسم استخراج شده به ازاي طولهاي الف : 8شكل 

.چهار پيكسل) پيكسل و  ج

 .راي لبه هاي مستقيم نتايج حاصل از استخراج خطوط ب :1جدول 
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Line Length

2 pixel 3 pixel 4 pixel

Poin
t

x y Res-xy Res-xy Res-xy

1 27
1

16 2.24 2.25 2.25

2 29
6

447 1.41 1.44 1.43

3 26
0

360 1.41 1.44 1.43

4 31
9

106 1 1 1.2

5 30
4

80 3 3 3.1

6 35
0

101 1 1.1 1.2

7 40
0

63 2 2.2 2.1

8 48
8

169 1.41 1.4 1.41

9 74 57 1 1 1.2
10 86 307 1 1.1 1

Mean=  1.54
RMS=  0.63

Mean=  
1.59

RMS=  
0.64

Mean=  
1.63

RMS=  
0.62

.  نتايج حاصل از استخراج خطوط براي قوسها:2جدول 
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R e s id u a ls  fo r  s tra ig h t l in e s

D is ta n c e  (p ix )

R
es

 (p
ix

)

0
0 .5

1
1 .5

2
2 .5

3
3 .5

9 3 2 7 2 3 1 4 3 1 9 3 3 6 3 6 4 4 0 5 4 4 4 5 1 6 5 3 6

L e n g th = 1 L e n g th = 2 L e n g th = 3

 . گراف خطاهاي باقيمانده براي خطوط مستقيم :9شكل 

Line Length

2 pixel 3 pixel 4 pixel

Poin
t

x y Res-xy Res-xy Res-xy

1 37 118 2 3 2
2 54 121 2.24 4 4
3 102 110 3 3 5.4
4 158 174 3 3 5.1
5 185 83 2.24 4 3.16
6 184 186 3.16 3.16 3.6
7 437 96 2.24 5.4 6.3
8 486 77 2.83 3.16 3.6
9 225 104 1.41 1.41 2.83
10 195 187 2.83 2.83 3.6

Mean=  
2.49
RMS=  
0.52

Mean=  
3.29
RMS=  
0.97

Mean=  
3.95
RMS=  
1.22
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R e s i d u a l s  f o r  c u r v e  l i n e s

D i s t a n c e  ( p i x  )

R
es

 (p
ix

)

0
1
2
3
4
5
6
7

1 2 4 1 3 3 1 5 0 2 0 4 2 3 5 2 4 8 2 6 1 2 7 0 4 4 7 4 9 2

L e n g t h = 1 L e n g t h = 2 L e n g t h = 3

 
 . گراف خطاهاي باقيمانده براي قوسها :10شكل 

نتيجه گيري

در اين مقاله يك روش جهت 

استخراج خطوط مستقيم بر اساس اصول 

. سازمان دهي ادراكي پيشنهاد شده است

يي كه روش پيشنهاد شده در اغلب كاربردها

با آناليز تصاوير سر و كار داريم ميتواند 

در اين  روش ابتدا . مورد استفاده قرار گيرد

تصوير اوليه به تصوير باينري تبديل و 

سپس هر يك از عوارض تصوير باينري 

بر اساس اصول . داراي بر چسب مي گردند

سازماندهي ادراكي قطعه خطوط مستقيم از 

راي عوارض برچسب گذاري شده كه دا

ساختار مشخصي مي شوند استخراج مي 

تستهاي مختلف در اين روش نشان . گردند

داد كه در لبه هاي مستقيم افزايش طول 

قطعه خطوط باعث تغييرات خطاط متوسط 

بطور قابل ملاحظه نمي شود در حاليكه در 

قوسها با افزايش طول قطعه خطوط اين 

تغييرات قابل ملاحظه مي باشد بنابراين از 

ن روش نتيجه مي گيريم در لبه هاي اي

مستقيم طول قطعه خطوط ميتواند بزرگ 

انتخاب شود در حاليكه روس قوسها براي 

جلوگيري از افزايش خطا طول قطعه 

خطوط نبايد از دز تا سه پيكسل تجاوز 

نتيجة ديگر اينكه در مقايسه اين . نمايد

روش با ساير روشها، در روشهاي موجود 

م بر اساس اپراتورهاي اغلب خطوط مستقي

آشكارسازي لبه ها، استخراج مي گردند در 

حاليكه در روش پيشنهاد شده بر اساس 

عوارض برچسب گذاري شده قطعه خطوط 

اين امر باعت كاهش . استخراج مي گردند

حجم داده ها بطور قابل ملاحظه مي شود  

كه منجر به سريعتر انجام شدن پردازشهاي 

.بعدي مي گردد
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ر متن واژه هاي انگليسي به ترتيب استفاده د

1 – Gary-Scale 11 - Replacement

2 – Binary 12 – Link List Graph

3 – Thinning

4 – Premitives

5 – Segmentation
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6 – Labling

7 – Chain Coding

8 – Template

9 – Linking

10 - Optimization


