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9-2第9章

第9章 目标表达

经过图像分割，可以获得在图像分析中感

兴趣的区域，通常称为目标

图像中的区域可用其内部（如组成区域的

像素集合）表达，也可用其外部（如组成区域

轮廓的像素集合）表达

如果比较关心的是区域的反射性质，如灰

度、颜色、纹理等，常选内部表达法；如果比

较关心的是区域的形状等，则常选外部表达法
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9.1 轮廓的链码表达

9.2 轮廓标志

9.3 轮廓的多边形近似

9.4 目标的层次表达

9.5 目标的围绕区域

9.6 目标的骨架表达

第9章 目标表达
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9.1 轮廓的链码表达

链码是1种对区域轮廓点进行编码表示的方法

链码表达

利用一系列具有特定长度和方向的相连的直

线段。只有轮廓的起点需用（绝对）坐标表示，

其余点都可只用接续方向来代表偏移量
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9.1 轮廓的链码表达

链码归一化

链码起点归一化：把从任意点开始编码而产

生的链码看作1个由各个方向数构成的自然数，将

这些方向数依某个方向循环以使它们所构成的自

然数的值最小



9-6第9章

9.1 轮廓的链码表达

链码归一化

链码选择归一化：利用链码的一阶差分来重

新构造序列（1个表示原链码各段之间方向变化的

新序列）。这里一阶差分可用相邻2个方向数（按

反方向）相减得到



9-7第9章

9.2 轮廓标志

一种对轮廓的1-D泛函表达方法

基本思想是把2-D的轮廓用1-D的较易描述的

函数形式来表达，将对2-D形状描述的问题转化为

对1-D波形进行分析的问题

从广泛意义来说，标志可由广义的投影产生

投影并不是一种能始终保持信息的变换方

式，将2-D平面上的区域轮廓变换为1-D的曲线有

可能丢失信息
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9.2 轮廓标志

距离-角度标志

先对给定的目标求重心，然后做出以角度为

自变量，以轮廓点与重心的距离为因变量的函数

这种标志不受目标平移影响，但会随目标的

旋转或放缩而变化
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9.2 轮廓标志

切线角-弧长标志

沿轮廓围绕目标一周，在每个点的位置做出

对应切线，该切线与一个参考方向（如横轴）之

间的角度值就给出切线角-弧长标志

水平直线段对应轮廓上的直线段，倾斜直线

段对应轮廓上的圆弧段
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9.2 轮廓标志

斜率-密度标志

将y-s曲线沿y轴投影的结果，就是切线角的

直方图h(q)

斜率-密度标志对具有常数切线角的轮廓上的

直线段会有比较强的响应，而在切线角有较快变

化的直线段对应较深的谷
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9.2 轮廓标志

距离-弧长标志

通过从一个点开始沿轮廓围绕目标逐渐做出

轮廓的标志

将各个轮廓点与目标重心的距离作为轮廓点

序列的函数
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9.3 轮廓的多边形近似

多边形是一系列线段的封闭集合，可用来逼

近大多数实用的曲线到任意的精度

用多边形去近似逼近目标轮廓：一种抗干扰

性能更好且更节省表达所需数据量的方法

最小周长多边形

拉紧轮廓线
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9.3 轮廓的多边形近似

聚合多边形

借助最小均方误差线段来逼近轮廓而得到的

多边形

先选1个轮廓点作为起点，用直线依次连接该

点与相邻的轮廓点。

把拟合误差超过某个

限度前的线段确定为

多边形的一条边并将

误差置零
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9.3 轮廓的多边形近似

分裂多边形

借助最小均方误差线段来逼近轮廓而得到的

多边形

先连接轮廓上相距最远的2个像素，然后根据

一定的拟合误差准则进

一步分解轮廓，逐步构

成一个多边形来逼近轮

廓，直到拟合误差满足

一定的限度要求
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9.3 轮廓的多边形近似

多边形轮廓表达示例

用不同方法表达多边形轮廓得到的结果不完

全相同

轮廓
亚抽样

聚合
多边形

分裂
多边形

不规则
形状目标

链码表达：112比特 22比特 24比特
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9.4 目标的层次表达

四叉树表达法

在分解时每次将图像一分为四

对1个有n+1级的四叉树，最大结点总数N
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9.4 目标的层次表达

四叉树表达法

先对图像进行扫描，每次读入两行

将图像均分成4块，对应灰度为f0，f1，f2，f3
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9.4 目标的层次表达

二叉树表达法

分解时每

次将图像

一分为二
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9.5 目标的围绕区域

外接盒

包含目标区域的最小长方形

当目标旋转时，将会得到其尺寸和形状都不

相同的一系列外接盒
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9.5 目标的围绕区域

外接盒

各个对应外接盒的尺寸参数（归一化尺寸

比）和形状参数（归一化短长边比）随朝向的变

化情况如下
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9.5 目标的围绕区域

最小包围长方形

也称围盒，为包含目标区域（可朝向任何方

向）的最小长方形

由于最小包围长方形的朝向可根据目标进行

调整，所以能够更精确地逼近目标
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9.5 目标的围绕区域

凸包

包含目标区域的最小凸多边形，凸包表达在

一定程度上最精确

（1）从顶点序列中获得前3个顶点，构成一

个三角形，这个三角形就是当前的凸包，图(a)



9-23第9章

9.5 目标的围绕区域

凸包

（2）判断下一个顶点D是在三角形内还是在

三角形外。如果D在三角形内，则当前凸包不作改

变，图(b)。如果顶点D在三角形外，则它成为当

前凸包的一个新顶点。两个示例，分别见图(c)和

图(d)

（3）对之后所有顶点进行上述过程，最后得

到的多边形就是所需的凸包
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9.6 目标的骨架表达

骨架和骨架点

区域的骨架可用细化技术来得到

中轴变换：一种常用来确定物体骨架的细化

技术，也可比较形象地称为草场火技术

对于区域R中的点P，在轮廓B中搜寻距它最

近的点。如果能找到多于1个这样的点（即有2个

或以上的B中的点与P同时最近），P属于R的骨架

每个骨架点都保持了其与轮廓点距离最小的

性质
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9.6 目标的骨架表达

骨架和骨架点

所有骨架点的集合构成骨架

骨架ds是用1个点P与1个点集B的最小距离来

定义的

噪声的影响有时会较大
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9.6 目标的骨架表达

骨架算法

（1）考虑以轮廓点为中心的8-邻域，标记

（1.1）2 ≤ N(p1) ≤ 6

（1.2）S(p1) = 1

（1.3）p2  p4  p6 = 0（即任一个点为零则
结果为零）

（1.4）p4  p6  p8 = 0
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9.6 目标的骨架表达

骨架算法

（2）考虑以轮廓点为中心的8-邻域，标记

（1.1）2 ≤ N(p1) ≤ 6

（1.2）S(p1) = 1

（2.3）p2  p4  p8 = 0（即任一个点为零则
结果为零）

（2.4）p2  p6  p8 = 0
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1 轮廓的链码表达

2 轮廓标志

3 轮廓的多边形近似

4 目标的层次表达

5 目标的围绕区域

6 目标的骨架表达

9.7 各节要点和可参考的文献
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