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图像识别技术在自动判读仪中的应用
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摘要 本文利用图像识别技术对判读仪中的点阵自动阅读和 目标脱靶量 自动判

读仪中的点阵自动阅读和 目标脱靶量 自动判读进行了研究
,

通过数字采集卡和编程软

件以 及相应的图像处理技术
&

解决了点阵和脱靶量的自动判读
,

这项研究为判读仪信息

处理提供 了新的手段
。
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本文对全 自动胶片判读仪进行了研究
、

探讨
,

将 )! 年代新技术引入判读仪中
,

简化了原有

判读仪的结构
,

提出了一个新方法
,

也证明了全 自动判读仪的可行性
。

在硬件上
,

引入了数字图

像采集系统
∗
软件上

,

利用了图像处理技术
。

∃ 点阵信息自动阅读

点阵信息自动阅读的点阵部分是一些代表着二 进制码的黑点 ∀数字化后大致 ) 义 + 个象

素%
。

在胶片中某个固定位置有黑点
,

则与该位置相对应的二进制码为 �
,

反之
,

若该位置无黑

点
&

则为零
。

在课题中
,

对点阵的判读是通过软件进行的
,

这样就降低了硬件的复杂性
,

提高了

通用性
。

软件判读需要解决的问题主要有
,

∀−% 点阵大小不均匀
,

中间的点阵要 比边缘的点阵大许多
,

点阵的形状也不再现呈严 格的

长方形
。

∀∃% 由于照度上不均匀
,

使得点阵画面的平均灰度值呈现不均匀性
。

∀#% 由于镜头的畸变
,

使得点阵排列也出现畸变
,

弯曲
。

∀.% 可能存在干扰点
,

即尺寸大小
,

灰度与正常点阵相似的污点
,

有可能将其误差判 为点

阵
。

∀�% 由于点阵不可能出现全息状态
,

这就要求在将所有黑点阵都判别出来之后
,

还要通过

插值的办法
,

求出所有空点阵的位置
。

∀+% 将所有点阵位置判读出来之后
,

还要将每一个点阵与点阵的二进制码对应起来
,

才能

确定该二进码是 。或 �
。
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针对上述问题
,

采取相应处理办法
,

主要工作分四步
,

首先
,

确定点阵与背景之间灰的闭值
,

根据闭值将点阵与背景区分开来
。

由于照度上的不均匀性
,

使得点阵图像的不同区域的平均灰度值呈规不均匀性
,

这样
,

整

幅画面若只设一个闭值的话
,

就无法从灰度值上将黑点阵与白色背景准确区分开来
。

所以
,

要

将整幅画面分成几个小区域
,

每个区域设一个闭值
,

才可将点阵与背景区分开来
。

其次
,

根据闭值确定所有黑点阵的位置
。

采用的办法是先逐行处理求出每一行的行点阵的

中心位置
,

再根据所有行点阵位置确定黑点阵位置
。

这样就避免了对同一行象素的多次重复操

作
,

提高了速度
。

第三步
,

要根据所有黑点阵的位置插值出空点阵的位置
,

同时
,

将所有点阵位置与二进制

码对应起来
。

最后
,

求出与二进制码对应的点阵位置的值 ∀黑或白%
。

经过 以上四步
,

便可将点阵部分判读出来
。

实际判读中
,

由于相邻两帧胶片之间的点阵位

置相差不会太大
。

而且
,

本软件在判读时具有位置上的跟踪性
,

所以
,

并不需要对每一帧胶片都

先确定点阵位置及对应的码值 ∀第四步 %
,

这样
,

便可大节省了判读时间
。

以上过 程均编程实现

并运行通过
。

# 目标脱靶量自动判读

为了在有限的时间里实现对 目标的 自动判读
,

我们在目标的附近开一个小窗
,

在此小窗内

进行处理
,

不仅提高了速度
,

也保证了判读精度和准确性
。

在就要求在 自动判读之前
,

先人工确

定一下 目标的初始位置
,

根据此位置开窗
,

再进 行自动跟踪
、

判读
。

为了人工确定 目标初始位置
,

我们编制了一个鼠标程序
,

移动鼠标
,

使其对准 目标
,

按动鼠

标键
,

即可将初始位置确定下来
。

确定 出目标的初始的位置后
,

就要根据 目标的特征
,

在一定范围内对其进行跟踪
,

进而 自

动确定出连续各帧目标位置
。

这里主要两种情况
。

∀−% 当目示为一个点的时候
,

只要以前一幅胶片所确定的目标位置为中心的 / 又 / 象素

范围内寻找灰度极值点
,

认为该点就是当前帧 目标位置
。

∀∃% 当 目标不是一个点
,

而是具有一定形状的物体
,

此时采用的是 相关匹配法
,

即根据上

一帧所确定的目标位置及匹配模板
,

在当前帧窗口 内寻找最佳匹配点
。

由于镜头的畸变
,

当确定出目标位置后
,

还要对其进行几何校正
,

以提高精度
。

以上便是对

脱靶置的自动判读 ∀均编程实现 %
。
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