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Rozpoznawanie obrazow
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5 Detekcja linii prostych.

1. Cel ¢wiczenia:
Celem ¢wiczenia bylto zapoznanie sig z transformata Radona wykorzystywang do detekcji
linii prostych.

2. Teoria:
Posta¢ jednowymiarowa transformaty Radona ma postac:

R(a,p) = Tg(x, y)dx = Tg(x,
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Posta¢ dwuwymiarowa transformaty Radona ma postac:

R(a, p)= I Ig(x, y)o(xcos & + ysin & — p)dxdy

—oco—o00

3. Algorytm:

Do realizacji tego ¢wiczenia napisalismy skrypt w Matabie ktdry przetwarzal oryginalny
obrazek. Skrypt wyznacza krawegdzie obrazka oraz transformat¢ Radona a nastgpnie odwrotna
transformatg¢ Radon’a.

% wczytanie obrazka
obraz=imread ('obraz.bmp') ;

$wykrywanie krawedzi
krawedzie=edge (obraz) ;
imshow (krawedzie) ;

[wys, szer]=size (obraz);
krawedzie=double (krawedzie) ;
R=zeros (2*wys, 180) ;

$———— transformata Radona
for alfa=0:179,
plicznik=1;

for p=-wys:wys,
czarny=zeros (szer,wys) ;

if alfa==0, %kat zero
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if p<wysé&p>0,

czarny (wys-p, :)=1;
end
else %$kat rozny od zera

alfarad=alfa*2*pi/360;
x=1:szer;
y=(p+x.*cos (alfarad))./sin(alfarad);
y=round (wys/2)+round (y) ;
for i=wys:-1:1,
if (y(i)<=szer)&(y(i)>0)
czarny (x(szer+1-i),y(i))=1;
end

end

end

R(plicznik,alfa+l)=sum(sum(krawedzie.*czarny));

plicznik=plicznik+1;

end
end
figure,
imagesc(1:180,1:2*wys,R);
colormap (hot)
colorbar
xlabel ('kat alfa');
ylabel ('przesuniecie');

% odwrotna transformata Radona
granica=30;

[y,x]=find (R>=granica) ;
krawedzie=zeros(szer,wys);

for i=1l:length(x),

if x(i)==1 ,

p=y (1) -wys;

krawedzie (wys-p, :)=1;
else

alfarad=(x(1)-1)*2*pi/360;
xx=1:s2zer;
p=y (1) -wys;

yy=(p+xx.*cos (alfarad)) ./sin(alfarad);
yy=round (wys/2)+round (yy) ;

for i=wys:-1:1,
if (yy(i)<=szer)&(yy(i)>0)
krawedzie (xx(szer+1-1i),yy(i))=1;
end
end
end
end

figure,
imshow (krawedzie) ;
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4. Wyniki:
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b) obraz nr 2

Rys. 4 Obraz wejsciowy
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¢) obraz nr 3
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S. Wnioski:

W ¢wiczeniu tym zajeliSmy si¢ detekcja linii prostych przy wykorzystaniu
transformaty Radona.

Do badan wykorzystalismy obrazu o rozmiarach 100x100 pikseli. Przy prawidiowo
zoptymalizowane] implementacji algorytmu, transformata Radona jest bardzo szybkim
narz¢dziem do rozpoznawania linii prostych.

Wstepnie obraz przepuszczany byt przez filtr Sobela w celu wykrycia krawedzi.
Jakos¢ dziatania filtru Sobela miata duzy wplyw na poprawna prac¢ algorytmu transformaty
Radona. Przyktadem moze by¢ obraz nr 3 (rysunek nr 8), gdzie wyraznie wida¢, ze sposrod
trzech zapalek poprawnie zostaly wyznaczone krawedzie tylko dla pierwszej zapaiki.
Gwattowne zmiany koloru tla réwniez zostaly rozpoznane przez filtr Sobela jako linie.
Przerwy pozostawione przez wstgpna filtracj¢ nie maja znaczacego wplywu na poprawne
dziatanie algorytmu transformaty Radona przy prawidtowo ustalonej granicy.
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