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TÓM TẮT - Mục đích của bài viết này là trình bày phương pháp biểu diễn đường viền của đối tượng trong ảnh nhị phân 
bằng vector số phức; phân tích một số tính chất của vector số phức để áp dụng cho bài toán nhận dạng; so sánh mẫu trên cơ sở 
đường viền; xây dựng lược đồ chung cho việc nhận dạng và phân loại đối tượng bằng phương pháp đường viền vector. Chúng tôi 
đã tiến hành thử nghiệm nhận dạng và phân loại các tập ảnh có mức độ phức tạp về xe máy, xe ô tô cho kết quả chính xác và tốc độ 
tính toán nhanh.  

Từ khóa: Contour Analysis, Car Recognition, complex vector, Vector Contour 

I.  GIỚI THIỆU 

Phân loại ảnh là một bài toán đã và đang thu hút được sự quan tâm của các nhà nghiên cứu và phát triển, được 
ứng dụng rộng rãi nhiều ứng dụng hữu ích như: tìm kiếm ảnh, nhận dạng, theo dõi và phát hiện đối tượng... Trong giám 
sát đối tượng chuyển động từ video chẳng hạn như giám sát phương tiện giao thông, thì phân loại ảnh là bài toán kế 
tiếp sau bài toán phát hiện đối tượng chuyển động [15]. Cách tiếp cận phổ biến của bài toán phân loại ảnh là đối sánh 
ảnh, tức là tìm ra những vùng giống nhau trên hai ảnh dựa trên những điểm đặc trưng. Khi đó bài toán đối sánh ảnh sẽ 
quy về bài toán so sánh các đặc trưng trích chọn [3], [7], [8], [9], [13]. Các đặc trưng cho phép biểu diễn ảnh đã được 
nghiên cứu bao gồm đường biên vùng ảnh, điểm ảnh đặc trưng, lược đồ xám,... 

Có hai vấn đề cơ bản thường đặt ra trong bài toán đối sánh ảnh: i) làm sao có thể biểu diễn thông tin một cách hiệu 
quả nhằm thực hiện việc đối sánh hai ảnh nhanh nhất có thể; ii) làm thế nào để giải pháp đối sánh vẫn hoạt động hiệu quả 
khi có sự thay đổi của môi trường: nhiễu trong quá trình thu nhận ảnh, sự thay đổi về ánh sáng, sự che khuất,... 

Các phương pháp đối sánh ảnh dựa trên đối sánh các điểm đặc trưng được đề xuất rất nhiều và đạt được sự 
thành công đáng kể [9], [12], [14]. Tuy nhiên để đạt được một độ chính xác nhất định, các phương pháp này đều đòi 
hỏi rất nhiều thời gian tính toán. Trong những ứng dụng thời gian thực như giám sát giao thông tự động, việc đưa ra 
một phương pháp đối sánh ảnh thực hiện trong thời gian thực là một công việc cần thiết [2], [4], [5], [6], [10], [11]. 

Nghiên cứu này trình bày và giới thiệu một phương pháp tiếp cận phân loại mạnh mẽ đối với ô tô và xe máy 
trong ảnh giao thông. Đóng góp cơ bản trong bài báo này là đề xuất một phương pháp biểu diễn đường viền đối tượng 
bằng đường viền vector trên trường số phức [1], phân tích và áp dụng tính chất của một số phép toán trên trường số 
phức, áp dụng cho việc nhận dạng và phân loại đối tượng.    

Trong các phần tiếp theo của bài báo này, chúng tôi trình bày chi tiết các nội dung về phương pháp tiếp cận của 
chúng tôi. Mục II, trình bày phương pháp biểu diễn đường viền đối tượng trên trường số phức và áp dụng cho thuật 
toán phân loại đường viền. Mục III, trình bày các kết quả thực nghiệm và bàn luận đánh giá. Mục IV là kết luận và 
hướng phát triển. 

II. PHƯƠNG PHÁP BIỂU DIỄN ĐƯỜNG VIỀN ĐỐI TƯỢNG BẰNG SỐ PHỨC 

A. Biểu diễn đường viền theo vector 

Phân tích đường viền (Contour Analysis - CA) cho phép mô tả, lưu trữ, so sánh và tìm ra các đối tượng biểu 
diễn dưới dạng đường viền. Đường viền chứa thông tin cần thiết về hình dạng đối tượng. Không quan tâm nhiều đến 
các điểm bên trong của đối tượng, nhưng quan tâm nhiều về thể hiện đường viền bên ngoài thì cho phép chuyển về 
không gian đường viền, từ đó cho phép giảm thời gian tính toán và độ phức tạp tính toán. CA cho phép giải quyết hiệu 
quả các bài toán cơ bản của nhận dạng mẫu – biến đổi, quay và tỷ lệ của ảnh đối tượng. Phương pháp CA là bất biến 
đối với phép biến đổi. 

Đường viền là đường bao của đối tượng, thường là các điểm ảnh, phân tách đối tượng với nền. Trong các hệ 
thống thị giác máy tính, một vài định dạng mã hóa đường viền được sử dụng như mã hóa Freeman, mã hóa 2 chiều, mã 
hóa đa giác thường được sử dụng nhất. Nhưng tất cả những định dạng này thường không sử dụng trong CA. 

Định nghĩa 1. Đường viền Vector[16] 

Đường viền Vector là đường viền được biểu diễn bằng một dãy các số phức. Trên một đường viền, điểm bắt đầu 
cần được xác định. Tiếp theo, đường viền sẽ được quét (xoay theo chiều kim đồng hồ), và mỗi vector được biểu diễn 
bằng một số phức a+ib. Với a là điểm trên trục x, b là điểm trên trục y. Các điểm được biểu diễn kế tiếp nhau (Hình 1). 

Do tính chất vật lý của các đối tượng ba chiều, đường viền của chúng luôn khép kín và không tự giao nhau. Nó 
cho phép xác định rõ ràng một duyệt qua một đường viền (để trong một hướng - hoặc ngược chiều kim đồng hồ). 
Vector cuối cùng của một đường viền luôn luôn dẫn đến điểm khởi đầu. 
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Pha huấn luyện. Chuẩn bị cơ sở dữ liệu Template (Thực hiện thủ công). 
Input: Hình ảnh (Image), ngưỡng đường viền (ThresoldContour), số đỉnh đường viền (d) 
Output: Template (Tập mẫu) 
Nội dung thuật toán: 
 1. Chuẩn hóa về độ phân giải mong muốn 
  Image ← ChuanHoaDoPhanGiai(Imange) 
 2. Tìm các đường viền 
  n ← SoDuongVien(Image) 
  Contour(i) ← TimDuongVien(Image), i=1..n 
 3. Chuẩn hóa các đường viền 

For i=1 to n {//Áp dụng thuật toán đơn giản hóa 
 Contour(i) ←DonGianHoa(Contour(i), d)} 

  For i=1 to n {//Tính chu vi 
ChuVi(i) ← TinhChuVi(Contour(i))} 

For i=1 to n {//Loại đường viền quá nhỏ  
 j←i 
 if ChuVi(i)> ThresoldContour then { Countour(j) ← Countour(i); j++}} 
m=j; //m là số đường viền sau khi loại bỏ đường viền nhỏ 

 4. Tìm đặc trưng các đường viền 
For i=1 to m {//Tính toán tham số đặc trưng 
 CV(i) ← Chuvi(Contour(i)) 

DT(i)←DienTich(Contour(i)) 
for j=1 to d {//Tính góc tại các đỉnh 
 goc(i,j)=TinhGoc(Contour(i),j) 
} 

 5. Cập nhật Template 
  For i=1 to m { 

Template ← CV(i), DT(i) 
For j=1 to d 
Template ←goc(i,j) 

   } 
 6. Retrurn Template 

Pha phân loại. Nhận dạng trên các tập ảnh thực tế (Thực hiện online – thời gian thực):    

 Input: Video/Ảnh 

 Output: ImageCountour  (Ảnh có chứa đường viền phương tiện) 

Nội dung thuật toán: 
 1. Thu nhận và Xử lý sơ bộ ảnh (Làm mịn, lọc nhiễu, tăng độ tương phản) 
   Image ← Capture(Video) 
  Image ← ChuanHoaAnh(Image) 
 2. Tìm các đường viền 
  n ← SoDuong Vien(Image) 
  Contour(i) ← TimDuongVien(Image), i=1..n 
 3. Chuẩn hóa các đường viền 

For i=1 to n {//Áp dụng thuật toán đơn giản hóa 
 Contour(i) ←DonGianHoa(Contour(i), d)} 

  For i=1 to n {//Tính chu vi 
ChuVi(i) ← TinhChuVi(Contour(i))} 

For i=1 to n {//Loại đường viền quá nhỏ  
 j←i 
 if ChuVi(i)> ThresoldContour then { Countour(j) ← Countour(i); j++}} 
m=j; //m là số đường viền sau khi loại bỏ đường viền nhỏ 

 4. Tìm đặc trưng các đường viền 
For i=1 to m {//Tính toán tham số đặc trưng 
 CV(i) ← Chuvi(Contour(i)) 

DT(i)←DienTich(Contour(i)) 
for j=1 to d {//Tính góc tại các đỉnh 
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588 PHƯƠNG PHÁP PHÂN LOẠI NHANH PHƯƠNG TIỆN GIAO THÔNG DỰA TRÊN ĐƯỜNG VIỀN 

- Hạn chế thứ hai, gây phức tạp cho phương pháp CA có liên quan tới các quy tắc của phân tích đường viền. 
Phương pháp CA giả sử rằng đường viền mô tả khung của các đối tượng và không quan tâm đến các phần phía sau 
hoặc các phần nhìn thấy không hoàn toàn của đối tượng. Do đó CA có độ ổn định kém trong các trường hợp nhiễu, 
không hỗ trợ sự giao cắt hoặc các phần nhìn thấy của đối tượng. 

IV.  KẾT LUẬN VÀ HƯỚNG PHÁT TRIỂN 

Trong bài báo này, đề xuất phương pháp phân loại dựa trên đường viền, có khả năng ứng dụng vào các bài toán 
đối sánh ảnh đòi hỏi thời gian thực. Đóng góp chính: 1) một phương pháp biểu diễn đường viền đối tượng bằng đường 
viền vector trên trường số phức; 2) một số phép toán xử lý trên đường viền vector số phức, xấp xỉ đường viền số phức 
bằng đa giác; 3) sử dụng giải thuật phân tích đường viền, tìm kiếm độ dài đường viền để thực hiện tìm kiếm và đối 
sánh hai đường viền. 

Hướng phát triển tiếp theo là: 1) loại bỏ nhanh một số lỗi bằng cách xem xét kích thước chiều dài, chiều rộng 
đối tượng, ngưỡng xấp xỉ hình dạng đường viền mịn hơn, sau đó thử nghiệm giải thuật đối sánh ảnh trong một hệ thống 
giám sát giao thông thời gian thực; 2) xem xét đến trường hợp một đối tượng có nhiều đường viền để tăng độ chính xác 
và khả năng nhận dạng đối tượng đa dạng hơn. 
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FAST METHOD CLASSIFICATION BASED ON TRANSPORTATION 

CONTOURS 
Nguyen Van Can, Nguyen Tien Hung, Duong Phu Thuan, Nguyen Dang Tien 

ABSTRACT - The purpose of this paper is: first, the present method of performing contour of the object in a binary image using 
complex numbers vector. Monday analyzing some properties of the complex vector to apply to problem identification, comparison 
on the basis of contour form. Construction general scheme for the identification and classification of objects by means of vector 
contours. We have conducted experiments to identify and classify the photo with the complexity of motorcycles and cars for accurate 
results and fast calculation speed. 


