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(57) TIIVISTELMA

Segmentointimenetelmdn ldhtdkohta on kahden eri

keskimddridisen harmaustason omaavan alueen erotus,

kun alueiden rajaviivastruktuuri tunnetaan ennalta.

Kuvassa saa olla verraten suurta ja laaja-alaista

harmaustason vaihtelua, silld kdytetyssd pienimmidn
nelidsumman, funktionaalisessa sovitusmemettelyssi

kdsittely kohdistuu aina koko kuva-alueeseen eikd

3x3 tai 5x5 ikkunoihin, kuten tavallisestil reunan-
mddrityksessd. Kaksidimensionaalinen sovitustehtédva

saatetaan aluksi yksidimensionaalisen minimointiteh- J

tdvdn muotoon, mihin on tehokkaita, numeerisia laskenta-

algoritmejd kuten solmukohdan padtdsfunktiota kdyttévi

menetelmid. Tarvittava laskentatyd on siten vdhdistd Gt é

ja menetelmd soveltuu prosessiteollisuuden tosi-

aikaiseen valvontaan myds kdytettdessd yksiprosessori-
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jdrjestelmdd kuvan kdsittelyyn, jos pddstddn yhdestd
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parametristd riippuvaan reunaviivastruktuuriin,

o

(57) SAMMANDRAG O

Utgdngspukten for segménteringsfbrfarandct dr differensen
mellan tv4 omrAdden med olika genomsnittliga gravirden,

dd omriddenas kantlinjestruktur dr kdnd frdn f{6rut. Grd-
virdet fir variera tdmligen mycket och vitt 1 bilden,
eftersom behandligen vid det anvidnda, minsta kvadratsummans
funktionella anpassningsférfarandet altid riktas p& bild-
omrédet i sin helhet och inte pd fdnster av 3x3 eller 5x5,
sdsom vid vanlig kantbestdmning. Den tvddimensionella an-
passningsuppgiften omvandlas férst till en endimensionell
minimeringsuppgifte, till vilket det finns effektiva numeriska
rdknealgoritmer, sasom foérfarandet som anvinder knutpunktens
dndfunktion. Behovet av rdknearbete dr sdleds litet och f&r-
farandet ldmpar sig f6r realtidskontroll i processindustri
ocksd vid anvidndning av ett enprocessorsystem vid bildbe-
handlingen, om man kan odvergd till en av en parameter be-

roende kantlinjestruktur.



	Page 1 - ABSTRACT/BIBLIOGRAPHY

