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ABSTRACT

The purpose of this project is to propose and impl& appropriate procedure for map
layer detection in raster picture. The pivotal paEfrour work is colour analysis of a picture
and elimination of unwanted colour components arbequent object detection. This project
is conceived with emphasis on obtaining of geogiagbldata from scanned tourist map.

1 UvoD

Cilem této prace je navrhnout a implementovat godttery by umoitoval detekovat
mapovou vrstvu v rastrovém obraze. Jako vstup pvodli naskenovanou turistickou mapu,
ve které hledame mapové vrstvy jako jsou vrsteyriaastické znaky, silnice nebo vodni
toky.

Pro ziskani mapové vrstvy je nejprve vhodné proaestlyzu barev obrazu pomoci
barevnych modélHSV a HLS. Barevné modely H$\a HLS oproti zakladnimu modelu
RGB® umoiiuji postup® menit barevné charakteristikyfipzachovani vlastnosti barvy.
Vysledkem analyzy barev je histogram vyskyiarev v obraze. Histogram je statistické
zobrazeni vyskyit barev v obraze.

Pro odstraéni nezadoucich barevnych sloZzek z obrazu a poneg@ure vybrané
mapove vrstvy Ize pouzitizné typy filti. Nejjednodussi filtrace je pomoci refetenbarvy
a jeji odchylky, ale my jsme zvolili filtraci pombgaussova normalniho rozlozeni. Nami
zvoleny filtr ugi pravdpodobnost zda se jedna o bod poZzadované barvy.

L HLS je barevny model popisuijici banterni slozkami H = hue, L = lightness, S = saturation
2HSV je barevny model popisujici barveri slozkami H = hue, S = saturation V = value.
¥ RGB je barevny model popisujici barvami slozkami R = red, G = green, B = blue.



2 ROZBOR

Pro ladgni naSeho algoritmu je naSim vstupem éht turistickA mapa, ktera je
naskenovana s rozliSenim nejra&o0 dpi.

Prvnim krokem i detekci mapovych vrstev je provedeni analyzy baue gisluSném
obraze. Nejprve iigvedeme obraz z barevného modelu RGB do barevnydeimHLS a
HSV. Pro filtrovani wité barvy a jejich odstinu jsou modely HLS a HSVo#hsjsi a
dosazené vysledky filtrovani jsodigsrEjSi. Barevné modely HLS a HSV umuagi postupg
meénit barevné charakteristikyfipzachovani vlastnosti barvy. Pdepodu vytvdime pro
kazdy gevedeny obraz histogram (viz Obr. 1) vyskytu jetimpth barev v obraze. \&thto
histogramech hledame étéi shluky barev, ze kterych sfithme charakteristické

hodnoty.

Obr. 1: 2D a 3D zobrazeni histogramu

DalSim krokem je ziskani vybrané vrstvy z mapyomto kroku musi uzivatel vybrat
mapovou vrstvu, kterou chce ziskat z obrazu. Volboapové vrstvy vybere shluk
v histogramech a vyg@tané charakteristické hodnoty pro dany shluk. Thywdnoty budeme
dosazovat do rovnice pro gaussovo normalni rozipZitleré pouzivame pro filtrovani.
Vstupem pro gaussovo normalni rozlozeni, rovnigi {$ou sodadnice bodu v @eném
barevném modelu (HSV nebo HLS) a parametry jséedsf hodnota a kovatini matice.
Obraz postuph prochazime po bodech a Zjigeme pravépodobnost, zda se jedna o bod

vybrané mapové vrstvy.
1 1 -
p(x)=W-exr(-5(x-u)T x’ -(x-u)j (1)

Vysledkem je rastrovy obraz stejnych ra@zin ktery neobsahuje barevné body, ale
body, které maji hodnotu pragabdobnosti, zda se jednalo o hledanou mapovouuwrstv



3 VYSLEDKY

Na obrazku 2 je vstup pro nas program. Jedna saskenovanou turistickou mapu.
Z této mapy jsme se pokusili ziskdiry vrstevnic pomoci popsaného postupu vyse. Vegkled
Ize vidét v druhécéasti obrazku 2. Vysledny obrazek sice obsahuje malézstvi nezadoucich
Gdayji, ale pro dalSi pouziti nejsotigkazkou.
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4 ZAVER

P ziskavani mapovych vrstev z rastrového obraziejsimsahli nejlepSich vysledlku
barevného modelu HLSiRpouziti tohoto modelu obsahoval vysledny obramées Sumu a
hledané mapové vrstvy byly nejvice spojité. HLS elatbsahujeéchto vysledk, protoze v
HLS histogramu jsou shluky reprezentujici barevhkasti vyrazg odcleny a rozdily mezi
odstiny barev mapovych vrstev vyrazné.

Nami aplikovana klasifikace bédma obecné pouZiti. Lze timto igmbem ziskat
vrstevnice, turistické zriy, silnice nebo vodni toky z turistické mapy.
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