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Анотацiя
В данiй роботi запропонований метод сегментацiї зображень на зони ймовiрного знаходження об’єктiв розпiзнаван-
ня. Класичнi алгоритми комп’ютерного зору потребують суттєвих обчислювальних ресурсiв, що робить практично
неможливим виконання таких алгоритмiв на малопотужних комп’ютерах. Як наслiдок, виникають обмеження по
застосуванню технологiї розпiзнавання образiв на портативних пристроях. Даний метод може застосовуватися як
частина швидкодiючої системи комп’ютерного бачення.
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Вступ

Реалiзацiя систем комп’ютерного зору сильно за-
лежить вiд областi їх застосування. Деякi системи є
автономними i вирiшують специфiчнi проблеми дете-
ктування та вимiрювання, тодi як iншi системи скла-
дають пiдсистеми бiльших систем, якi, наприклад,
можуть мiстити пiдсистеми контролю за механiчни-
ми манiпуляторами, планування, iнформацiйнi бази
даних, iнтерфейси людина-машина тощо. Реалiзацiя
систем комп’ютерного зору також залежить вiд того,
чи є її функцiональнiсть наперед визначеною чи де-
якi її частини можуть бути вивченi i модифiкованi в
процесi роботи. Однак, iснують функцiї, типовi для
багатьох систем комп’ютерного зору [1].
∙ Отримання зображень: цифровi зображення

отримуються вiд одного чи декiлькох датчикiв
зображення, якi, окрiм рiзноманiтних типiв свi-
тлочутливих камер, включають датчики вiдста-
нi, радари, ультразвуковi камери тощо. Залежно
вiд типу датчика, отриманi данi можуть бути
звичайним 2D зображенням, 3D зображенням чи
послiдовнiстю зображень. Значення пiкселiв за-
звичай вiдповiдають iнтенсивностi свiтла в однiй
чи декiлькох спектральних смугах (кольоровi
чи зображення у вiдтiнках сiрого), але можуть
бути пов’язанi з рiзноманiтними фiзичними ви-
мiрюваннями, такими як глибина, поглинання
чи вiдображення звукових або електромагнiтних
хвиль, або ядерним магнiтним резонансом.
∙ Попередня обробка: перед тим, як методи ком-

п’ютерного зору можуть бути застосованi до
вiдеоданих з метою вилучення певної частини
iнформацiї, необхiдно обробити вiдеоданi, щоб
вони задовольняли деяким вимогам залежно вiд
метода, що використовується [2].
∙ Виокремлення деталей: деталi зображення рiзно-

го рiвня складностi видiляються з вiдеоданих.
Типовими прикладами таких деталей є локалi-

аsergiy.koshel93@gmail.com

зованi точки iнтересу, такi як кути, краплi чи
точки: складнiшi деталi можуть належати до
структури, форми чи руху.
∙ Детектування/Сегментацiя: на певному етапi

обробки приймається рiшення про те, якi то-
чки чи дiлянки зображення є важливими для
подальшої обробки.
∙ Високорiвнева обробка: на цьому кроцi вхiднi

данi зазвичай представляють невеликий набiр
даних, наприклад, набiр точок чи дiлянка зо-
браження, в якiй за припущенням знаходиться
певний об’єкт.

1. Розробка та тестування методу

1.1. Недолiки класичного пiдходу

Одним з найбiльш складних завдань у теорiї ком-
п’ютерного зору є визначення знаходження бажаного
об’єкта на зображенi. Класичний метод полягає у
скануваннi цiлого зображення невеликими зонами i
висновку машинного класифiкатора вiдносно знахо-
дження в них шуканого образу [3]. Цей пiдхiд потре-
бує вiд класифiкатора високої точностi, бо кiлькiсть
сегментiв сканування на одне зображення може до-
сягати десяткiв тисяч. У той же час, дiйсна кiлькiсть
об’єктiв вимiрюються одиницями. Класифiкатор ви-
сокої точностi має, як правило, низьку швидкодiю, а
необхiднiсть його багаторазового виклику ще бiльше
погiршує швидкiсть алгоритму.

1.2. Розробка методу

Iдея полягає у видiленi зон найбiльш вiрогiдно-
го знаходження об’єктiв. По-перше, треба отримати
розподiли по компонентам RGB для зображень з об’-
єктами (рис. 1) та без них (рис. 2). Далi проведемо
вiднiмання цих розподiлiв (рис. 3). Таким чином,
ми можемо спостерiгати, якi iнтенсивностi у ком-
понентах частiше зустрiчаються у зображеннях з
об’єктами. При обробцi зображення конвертуються
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Рис. 1. Компонентний розподiл в позитивнiй вибiрцi Рис. 4. Вiрогiднi пiкселi для усiх трьох компонент

Рис. 2. Компонентний розподiл в негативнiй вибiрцi Рис. 5. Пiсля фiльтрацiї та експансiї

Рис. 3. Рiзниця розподiлiв вибiрок Рис. 6. Зображення з видiленими зонами

у чорно-бiлу гаму (рис. 4). Бiлими будуть тiльки
тi пiкселi, якi потрапляють у зону позитивної вi-
рогiдностi на усiх трьох гiстограмах iнтенсивностi
компонентiв. Наступним кроком буде фiльтрацiя ви-
падкових пiкселiв та подальша експансiя пiксельних
груп (рис. 5).

1.3. Аналiз результату

Даний метод сегментацiї зображень забезпечує вiд-
мiнну швидкодiю та непогану точнiсть. При аналiзi
однорiдних зображень для нескладних об’єктiв мо-
жна отримати досить якiсний результат (рис. 6).
Звичайно, для повноцiнного використання на пра-
ктицi потрiбне уточнення зон класифiкатором.

Висновки
Було отримано новий метод сегментацiї зображень

для задач розпiзнавання. Даний пiдхiд може вико-
ристовуватися для побудови швидкодiючих систем
комп’ютерного бачення i застосовуватися на малопо-
тужних обчислювальних пристроях.
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