
第四节 定位算子



主要内容

Wong-Trinder圆点定位算子

Forstner 定位算子

高精度角点与直线定位算子



内定向



1.Wong-Trinder园点定位算子

利用二值图像重心对圆点进行定位

利用阈值T＝（最小灰度值十平均灰度

值）/2将窗口中的影像二值化

计算目标重心坐标（x，y）与园度



•园度的计算公式
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Wong-Trinder园点定位算子
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当r小于阈值时，目标不是园；否则园
心为（x，y）



2.Trinder 改进算子

算子受二值化影响，误差可达0.5像素
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定位精度可达0.01像素



3.Forstner定位算子

最佳窗口选择

最佳窗口内加权
重心化

窗口内像元的加权重心



•以原点到窗口内边
缘直线的距离为观
测值，梯度模之平
方为权
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4.高精度角点与直线定位算子

•数学模型
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线性化误差方程式中的系数
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采用梯度的模为观测值
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•初值确定

Hough变换确定直线参数初值ρ0，θ0。
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•粗差的剔除
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采用选权迭代法，使粗差在平差的
过程中自动地被逐渐剔除



•窗口的选择

精确定位窗口在粗定位

矩形窗口中确定

•角点定位
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•理论精度
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