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摘 要

在?位影影像處?的?域中，解決問題通常需要廣泛的實驗

工作，包含以大?的樣本影像進?軟體的模擬以及測試。本?文

在於使用C 語言建?一組整合性之多功能的影像處?程式，在

這之中，運用?雙CCD 影像系統取樣，再經過本程式的?界值

處?、二值化處?、細線化處?，將影像中的??清楚描繪呈現

為一個像素的??邊緣。在實驗過程中當然會出現許多影像雜訊，

這將會造成之後的程式判?，所以也加入?影像標籤化，可以?

有效的將所需的影像?選出?。再運用MATLAB 影像處?技術

中的骨架化，使影像顯示為?似醫學骨骼支線一般，呈現?似棚

架般的支撐線；實現骨架化後，再運用同為MATLAB 技術中的

終止點(Endpoints)，使骨架化後的影像，可顯示出每一的端點的

位置，以實現本?文的??。經過以上的所有動作，?雙影像中

的同一物體，經過座標的標示與比對，可以被認定為同一點座

標。

關鍵詞 : CCD影像系統、?界值處?、基準面、特徵、影像、物件、基準面、二值化處?
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