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摘要 
 

近年來電腦技術發展迅速，影像搜尋技術亦相對的提昇。透過電腦自動化的

影像檢索，使用者可以快速直覺地對這些影像進行搜尋或瀏覽的相關研究已然形

成一種風潮。本篇論文旨在發展一些新的相似性搜尋技術，並利用多類支向機分

類比對方法以改善搜尋精確度。接著探討影像資料擷取的相關議題：包括色彩屬

性、影像分割的技術以及從單一主題的圖像-以蘭花為例，尋找出重要的影像特

徵值。本研究方法運用少量的特徵值來代表複雜的影像資料。經由針對特徵值的

比對以達到相似性導向影像辨識的目的。 

 

 

關鍵詞：多類支向機、影像分割、影像特徵值、影像辨識 
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ABSTRACT 
 

As the computer technology develops rapidly, many promising 

applications in retrieving images have been introduced in recent years. In 

order to fulfill the needs of users in searching or browsing images 

intuitively and quickly, the related research become quite prevalent, 

specially in computer automaton of image retrieval. This thesis aims at 

studying forward some new image processing technology of partition and 

similarity, and utilizing multi-class support vector machines for 

improving searching accuracy. Next, we probed into the image objects, 

and studied the techniques of color attribute and image partition. We then 

take orchid as an example, the picture of a single theme for simplicity 

with dull backgroud, and determine its main characteristic values of 

image. With this new method, image information can be summed up with 

a small amount of characteristics. Finally, by comparing the similarity of 

image character, the purpose of image retrieval can be reached. 

 

Key words：multi-class support vector machines、 image partition、 image 

characteristics、image  recognition。 
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第一章  導論 
 
一、研究背景 

過去對於影像資料庫的搜尋方法，大部份是藉由人類的介入，以文字描述的

方式，來記錄影像裡所含有的內容。這種以文字描述的查詢方法，必須先將所有

影像內所包有的訊息，轉成以文字描述的表示式。但由於數位影像技術迅速的進

展，數位影像的應用及需求也隨之大增，使得影像資料量快速的巨增。若要將大

量影像的內容，轉成以文字式來描述時，則需花費相當龐大的事前轉換工作。這

樣的查詢方法，無法被運用於含有大量影像之資料庫的影像查詢中。 

近來很多學者對影像的相似性研究投入了許多心力。影像的相似性搜尋

(Similarity retrieval)對於在醫學影像(Medical image)、辦公室自動化

(Office automation)、數位圖書館(Digital library)、電腦輔助設計(Computer 

aid design)、多媒體文件(Multimedia publication)等應用領域顯得格外重要。

以色彩屬性進行影像的相似性搜尋，是藉由對影像中的色彩特徵作為萃取對象並

以萃取後的特徵值進行相似性搜尋。許多學者在影像的搜尋方法是以色彩屬性

(Color attribute)為標的，找出具代表性的色彩資訊建立影像特徵資料庫，以

少量的資訊來代表大量的影像檔，這些資訊的建檔可以進一步的提供相似性搜

尋、分類等相關應用的要求。因此，提供影像的相關搜尋技術來協助使用者在一

堆雜亂無章的影像資料庫中，找出相似的影像成了一個重要的課題。要達到這樣

的要求，必須找出這些影像的特徵，以影像特徵來代表該影像，並發展適合的搜

尋方法提供使用者有效的協助。 

 
二、研究動機 

一般傳統搜尋引擎，對於影像的搜尋最常採用的方法是利用影像的檔案名稱

做為索引，使用者欲查詢某張影像的資訊，只要輸入影像名稱搜尋引擎就會自動

搜尋資料庫所有影像名稱，但此種作法卻有一個相當嚴重的缺點就是使用者必須

先知道搜尋影像的名稱。由於近幾年來屬於影像的課題廣泛的受到討論，許多學

者也對此提出解決有關影像處理的方法，尤其在影像分類的方法像支向機

（support vector machine,svm）[13]、類神經網路等等，利用影像的特徵值獲

取，來建立影像的資料庫，傳統的資料庫所存放的資料大都是以文字為主，而文
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字所佔空間較少，所以資料庫能存放大量的文字資料，相反的，影像所佔的空間

則相當龐大，資料庫中所能儲存的影像資料相對的就少很多。由於使用者輸入的

影像來源可能來自於報章、雜誌或網站，如此所得到的影像就可能有大有小，色

彩深淺不一，所以必須先對使用者所輸入的來源影像採取正規化(Normalize)處

理，即將所有的影像大小固定成相同的尺寸，以及將顏色調和成相同範圍的深淺

變化。除此之外還必須考慮到來源影像可能會因為受到外在環境的影響，而會有

稍許破損或模糊不清的情況，甚而是影像的旋轉或鏡射所造成的差異，而產生比

對上的錯誤，這些都是影像比對搜尋引擎所必須要解決的問題，克服了這些問題

才有可能取得正確的特徵值，完成影像搜尋比對。因此一個有效率的影像查詢系

統的發展是有其必要性的。 

三、研究目的 

數位影像在現在的社會中，出現與使用的機會也越來越重要。因此一個有效

率的影像查詢系統的發展是有其必要性的。本論文所要研究的探索目標是利用不

同影像分割的方式與擷取影像特徵值的方法，及使用多類支向機影像的類別加以

比對，並且使用蘭花圖像作為研究的例子，藉此一新的結合在影像分類的研究上

有新的方向，並能利用簡單的方法，得到一個影像搜尋正確率較好的結果。 

 
四、研究流程 

本論文研究流程圖請參考圖一所示。首先必須先確定所要研究問題及範圍，

並對於問題的原因和以往解決的方法進行探討；然後開始收集蘭花圖像進行分析

與探討，並決定用什麼方法解決該問題；接著建構分類搜尋系統，使用影像屬性

正規化及分割方法擷取影像特徵值，並利用多類支向機模型獲得到實驗數據結

果，再進行比較分析，得到最後結論與建議。 
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圖一 研究流程圖 
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五、論文架構 

本論文的架構可以分成幾個部分：第一章為導論；第二章為文獻探討，例如

多類支向機、顏色直方圖等議題；第三章為影像分類比對搜尋系統，其中包含了

本研究所應用到有關影像正規化及分割的設計步驟及影像特徵值擷取方法研究

等；第四章則為問題分析與實驗設計的方法；第五章則提出實驗數據分析與討

論。最後在第六章對本論文作一個總結，並探討未來的研究方向。 
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第二章  文獻探討 
 
一、支援向量機 

支援向量機是建立在機器學習理論的結構風險最小化原則之上，其主要思想

是針對二元分類問題，在高維度空間中尋找一個超平面作為二類的分割，以保證

最小的分類錯誤率，而且SVM 一個重要的優點就是能處理線性不可分的情況

[15][30]。 

SVM 利用目前現有的資料作訓練，再利用這些分析出的資料(Training data)

選出幾個支援向量(Support vector)來代表整體的資料，並將少部份極端值事先

剔除，然後將所挑選的支援向量包裝成模型(Model)。假設若有測試的資料

(Testing data)作預測時，SVM 就會將資料歸類，利用訓練集模型將測試集資料

分成兩類。 

1. 線性支向機 

首先介紹線性支向機(Linear support vector machines)[26][35]如何處理

可區分為二類的資料(Separable data)。先對每筆不同類的訓練資料加上標

註：”+1”或是”-1”，以數學表示為( ) { } d
iiNiii Rxyyx ∈−∈≤≤ ,1,1,, 1  。假設有一

個超平面可以將標註為“+1”和標註為”-1”之二類資料區分，則此超平面稱為

區分平面(Separating hyperplane)；落在此平面上的 x 所有必須滿足

0=+⋅ bxω ，ω為超平面之法向量(Normal vector)。  

處理可區分為二類的資料時，線性支向機會找尋一個具有最大邊界的區分平

面。此類型資料必須符合以下二個限制式：  

1+≥+⋅ bx i ω   for  1+=iy                                   （2.1） 

1−≤+⋅ bx i ω   for  1−=iy                                   （2.2） 

可將(2.1)(2.2)二式結合為以下不等式： 

      ( ) 01≥−+⋅ bxy ii ω    i∀                                              （2.3） 

在符合限制式(2.3)的條件下，求
2

ω 的最小值；當等號成立時， ix 稱為支

持向量。以維度為2的訓練資料為例，圖二[1]表示所有的資料符合限制式(2.3)，

◎和☉為支持向量。  
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在限制式為(2.3)的情況下，求
2

ω 的最小值；將這個問題轉換為拉格蘭吉

(Lagrange)問題，其中拉格蘭吉係數(Lagrange multipliers)iα , Ni ,....,2,1= ，

對應到(2.3)式中的每一個不等式，且 0≥iα 。原本面對的問題變成求的最小值，

限制式的最佳化問題[29]。  

∑ ∑
= =

⋅−=
N

i

n

yi
jijijii xxyy

1 1,2
1

)( ααααω                               （2.4） 

    ∑
=

=
N

i
iiy

1

0α                                                   （2.5） 

    ∑
=

=
N

i
iii xy

1

0
0 αω                                                （2.6） 

在求對偶問題最佳解時，每一個拉格蘭吉係數都對應到每一筆訓練資料

( )00
1

0 ,....., Nααα = ，將（2.5）代入(2.4)式可求得（2.6），並求得最佳超平面座

標 ( )00 ,bω 。 

最後得到一個可以處理分類問題的函數： 

( ) 







+⋅= ∑

=

N

i
iii bxxyxf

1
0

0sgn α                                    （2.7） 

當（2.7）式中求得 ( ) 0〉xf 時，表示該資料與標註為”+1”的資料屬於同一類；

反之則屬於另一類。 

 

 

圖二 線性支向機二分類圖 
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2.非線性支向機  

2.1 特徵空間 

線性支向機用來處理區分為二類的資料時，是以一個線性的函數來區分這二

類不同的資料。但是資料可能無法用線性的函數完全區分開來，使用非線性的函

數來區分資料可以大幅減少錯誤的出現。使用非線性的函數就可以將不可線性區

分的資料區分開來，如圖三[4] 所示， ( ) 0=xg 是非線性函數。  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

根據Boser等人[10]針對以非線性函數區分資料之研究，如果將原始資料透

過一函數轉換到另一個較高維度的特徵空間(Feature space)：  

FRd →Φ :                                                  （2.8） 

原本不能以線性函數區分的資料，在高維度的特徵空間中將較可能用線性函數來

區分不同類別的資料，如圖四[4] 所示。 

 

 

 

 

 

 

 

圖三 非線性函數處理之二分類圖 

圖四 資料轉換到特徵空間圖 
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2.2 核心函數 

核心函數是針對非線性函數轉換到高維度空間，經由核心函數轉換將數值呈

現於高維度空間上比較容易獲得較佳分類的效果，不同形式的核心函數將會使分

類的效果有明顯的差異，這也是目前支向機研究的重點之一。 

Kernel函數的定義為：  

    ( ) ( ) ( )( )jiji xxxxk Φ⋅Φ=,                                        （2.9） 

將資料轉換到特徵空間中最後會影響結果則是，並不需要知道個別的值是多

少。所以非線性支向機所處理的最佳化問題是：  

    Maximize： 

           ( )∑ ∑
= =

−=
N

i

n

yi
jijijii xxkyy

1 1,

,
2
1

)( ααααω                    （2.10） 

    Subject to ： 

           C≤≤ α0                                    （2.11） 

           ∑ =
i

ii y 0α                                   （2.12） 

如果 ( )ji xxk , 是半正定函數(symmetric positive definite function)，根

據[35]，此Kernel函數會滿足Mercer’s Condition：  

      ( ) ( ) ( )∫∫ 〉0, jijiji xdxxgxgxxk                              （2.13） 

若滿足Mercer’s Condition，(2.10)式則可以保證存在最佳解。 

根據1998年Gunn[30]整理許多其它學者所提出的Kernel函數，僅舉出其中最

常見的三種： 

A. Polynomial Kernel： 

            ( ) ( )d
jiji xxxxk 1, +⋅=                                 （2.14） 

B. Multi-Layer Perceptron (MLP Kernel) 
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            ( ) ( )δ−⋅= jiji xkxxxk tanh,                             （2.15） 

C. Radial Basis Function (RBF Kernel) 

             ( ) ( )2
exp, jiji xxxxk −−= γ                            （2.16） 

在處理不同的問題的時候使用不同的Kernel函數，再配合不同的參數，會造

成不同結果。由此可知，在使用非線性支向機時，Kernel函數的選擇和參數的決

定，會對最後分類的結果產生很大的影響。 

 

3. 多類支向機 

多類支向機運用於在多種類的分類，支向機一般針對二種類別作分類，但一

般的多種類別的分類就必須使用多類支向機，以下介紹最常使用的三種模型其方

法大同小異，主要也是運用支向機針對二種類別作分類，先將多種類別分成多組

的二種類別作分類，再利用統計等方法區分出類別，目前多類支向機的模型皆各

有優缺，也是往後研究的一個重要方向。 

3.1 One-against-all method  

此方法[24]在處理k類別問題時，會產生k個支向機；其中第i個支向機的產

生方式，是給定第i類資料的標註為”+1”，其它類的所有資料的標註則為”-1”。因

此如果有 l筆的訓練資料 ( ) ( ) ( )ll yxyxyx ,,....,,,, 2211 ，其中 ljRx n
j ,...,1, =∈ ，且

{ }ky j ,...,1∈ 表示的 jx 類別；則求解以下最佳化問題可得到第 i個支向機：   

        minimize: 

              ( ) ∑
=

+
l

j

i
j

iTi C
12

1
ξωω                             （2.17） 

      Subject to： 

               ( ) ( ) i
j

i
j

Ti bx ξω −≥+Φ 1  ,  if iy j =             （2.18） 

               ( ) ( ) i
j

i
j

Ti bx ξω −≤+Φ 1  ,  if iy j ≠             （2.19） 

               lji
j ,....,1,0 =≥ξ                               （2.20） 

在解決(2.17)式之最佳化問題後(轉換為對偶問題再求解)，可以得到個決策

函數(Decision function)： 
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            ( ) ( ) 11 bx
T

+Φω ,..., ( ) ( ) kTk bx +Φω              （2.21） 

未知類別資料x，利用這些決策函數可以產生 k個決策值；x的類別就是產生

最大決策值之類別。以數學符號表示為： 

             Class of x≡ ( ) ( )( )iTi
ki bx +Φ= ω,....,1maxarg            （2.22） 

            （argmax:表示尋找具有最大值的參數值） 

 

3.2 One-against-one method  

此方法[21][34]在處理k類別問題時，每二類資料都會產生一個支向機，所

以最後有 ( ) 2/1−kk 個支向機。求解以下最佳化問題可得到 i 類別和j類別所產

生的支向機：  

minimize： 

          ( ) ∑+
t

ij
t

ijTij C ξωω
2
1

                               （2.23） 

Subject to： 

          ( ) ( ) ij
t

ij
t

Tij bx ξω −≥+Φ 1    , if  iy t =               （2.24） 

          ( ) ( ) ij
t

ij
t

Tij bx ξω −≤+Φ 1    , if  jy t =               （2.25） 

           0≥ij
tξ                                           （2.26） 

在解決(2.23)式之最佳化問題後，可以得到 ( ) 2/1−kk 個決策函數。在決定

未 知 類 別 資 料 x 時 ， one-against-one method採 用 投 票 策 略 (voting 

strategy)[21]。如果決策函數 ( ) ( )( )ijTij bxsign +Φω 決定 x屬於類別 i ，則類別

i 多一票；否則類別j多一票。最後，x屬於票數最高的類別；如果發生二類別

票數相等時，則任意選擇其中一類別為最後結果。  

比較one-against-all method和one-against-one method可以發現：前者需
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要產生 k個支向機少於後者的 ( ) 2/1−kk 個支向機；而在處理最佳化問題時，前

者的變數為 l個，後者平均為 k
l2 個。在求解支向機的過程中，如果最佳化問題

的變數較多，將會花非常多的時間來求解。在大多數的情況下，我們處理問題的

類別個數並不會太多。因此，雖然one-against-one method需要求解的最佳化問

題比one-against-all method多，但因為變數較少，其效率還是會比

one-against-all method好。 

 

3.3 DAG method 

  

DAG(Directed Acyclic Graph) method是學者Taylor所提出[20]。此方法在

訓練階段與one-against-one method一樣，在處理 k類別問題時會產生 ( ) 2/1−kk

個支向機。不同處在於測試階段，此方法建立一個二元且無循環的有向圖，此圖

有 ( ) 2/1−kk 個內部節點(Internal node)和 k個葉節點(Leaf)。每一個內部節點

都表示一個支向機，k個葉節點表示k類。未知類別資料x由根節點(Root node)

開始測試，依據該支向機決定下一層是左邊或右邊的內部節點，最後到達的葉節

點就是x之類別。 

支向機原本設計是用於處理兩類別(Binary classification)的分類問題，

如何有效延伸支向機處理多類別的分類問題是目前仍在研究的重要工作。已經有

許多學者對多類支向機(Multi-class SVM)提出相關研究，本篇論文引用想法是

建立許多個二類支向機，再加以結合成一個多類支向機；目前此類想法有

one-against-all method [24]、one-against-one method [21][22] 和DAG SVM 

[20]這三種方法。根據實際資料測試結果，上述三種方法並沒有任何一種在處理

多類別的分類問題時，絕對比其它方法好；但是在處理大量資料時，

one-against-one method和DAG SVM在訓練階段(training phase)會比其它方法

有效率。所以，如何處理多類別的分類問題，仍然是支向機目前研究探討的重要

課題之一[1]。     
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二、顏色直方圖法（Color Histogram） 

色彩是最自然且直接的影像特徵之一，取得色彩值RGB也較為方便，因此許

多學者以此屬性為標的進行特徵的萃取與相似性搜尋(Similarity retrieval) 

[12][29][31]。以色彩屬性做為特徵萃取的對象，其將影像的相似性搜尋問題分

為： 1. 辨識一個已知影像物件 (Object) 所在的位置(Location)；2. 辨識在

某一個位置上的物件是為已知物件中的哪一個。以顏色直方圖的方法來解決，即

將3 Dimension的色彩空間以數個bins來進行特徵萃取。 

在1991 年，Swain 和 Ballard [32]提出一個以顏色直方圖為特徵的影像查

詢系統。首先、其利用K-means 分群演算法[33]，依顏色值的不同，將所有資料

庫影像的像素(Pixels)，分成k 個群組。再計算出每一個群組的圖素顏色平均

值，並以此顏色平均值，當作該群組的重心。每一個群組，對應至顏色直方圖中

的一個bin，且以該群組的重心為此bin 的代表顏色。接著對於一張影像上的每

一個圖素P，計算出此k 個bins 之代表顏色中，與P具有最短距離的bin iB 。並

將P 歸類至此bin iB 中。最後k 個bins 內，所獲得的圖素個數，便是該影像的

顏色直方圖。 

因此顏色直方圖可以表現出一張圖像的主要顏色分佈的狀況。假如兩張彩色

影像具有相近的顏色直方圖時，系統則視其為兩張相似影像；反之則視其為不同

的影像。其定義兩影像 DI 與 QI  之相似度Sim 如下： 

 
( )

∑

∑

=

==
k

i

Q
i

K

i

Q
i

D
i

H

HH
Sim

1

1

,min
                                 （2.27） 

（2.27）式中的 D
iH  與 Q

iH  ，分別為與所對應顏色直方圖中的第i 個bin 

內，所含像素的數量。 

此被提的顏色直方圖(Color histograms) [11][16][17]之優點，方法簡單

且計算快速。而且可抵抗影像內的物件的平移、旋轉及變形等變異。 
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三、HSV 色彩座標 

目前以 RGB 三原色光的亮度來定義色彩，是根據科學(物理)的看法來的。

藝術家(畫家)通常不這樣看待色彩。他們用有如彩虹的色譜上的顏色(Hue)為基

準，調和白色來稀釋它的濃度，術語是說改變色彩的飽和度(Saturation)，調和

黑色降低它的反光的強度，術語是說改變色彩的亮度(Value或Brightness)，這

樣來調混出適當的顏色。這一套藝術家習慣的調色法，放到電腦裡面成為HSV(或

稱HSB)色彩座標[27]。 

HSV色彩座標利用色度(Hue)、飽和度(Saturation)、亮度(Value)來分析影

像資料。在HSV 色彩座標中，顏色座標(H座標)就有如圓柱座標的角度 (theta 座

標)，它是週期性的。因此只需要規定一個圓周角所對應的顏色就可以了。將顏

色座標類比於角度座標，切分成360度，只取其整數度數，依序大致上就是從紅

色(波長最長的可見光)到紫色(波長最短的可見光)再回到紅色。而飽和度(S 座

標)和明暗度(V座標) 就等分成100份，以百分比顯示，就有如圓錐座標的徑長(r 

座標)和高度(z 座標)，所以飽和度(S座標)和明暗度(V 座標)就可以用直角平面

座標來表示[4]。 

將RGB 色彩轉為HSV色彩座標，轉換公式如下： 

            
( ) ( )[ ]

( ) ( )( )


















−−+−

−+−
= −

BGBRGR

BRGR
H

2

1 2
1

cos                        （2.28） 

       
( ) ( )

( )BGRMax
BGRMinBGRMax

S
,,

,,,, −
=                           （2.29） 

        
( )
255

,, BGRMax
V =                                     （2.30） 
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四、蘭花構造及色彩分佈之研究  

蘭花構造：花瓣3片、萼片3片，中間有 1個蕊柱如圖六 所示。在3片花

瓣中，上側2片成對，下側1片形狀和色彩與其他2片迥異，且特殊美麗，稱為

「唇瓣」或「舌瓣」，其主要功能在引誘昆蟲，達到授粉之目的。  

蘭花花色組成：主要有三種：花青素(anthocyanins)、類葫蘿蔔素

(carotenoids)及葉綠素(chlorophyll)。葉綠素存在於葉綠體(chloroplast)，

為脂溶性，為最主要之色素體，以綠色呈現；類胡蘿蔔素亦存在於葉綠體，也為

脂溶性，是構成黃色、橘色或紅色等顏色之色素體；花青色為水溶性，存在於細

胞液泡，是形成黃色、橘色、紅色、藍色、紫紅色或粉紅色等顏色之色素體。 

蘭花種類分佈:洋蘭種類的分佈目前大概有近 700 多屬，原生種大約 2 萬多

種，加上互相交配種將近 3 萬多種[2][7]。洋蘭的發展：洋蘭類的栽培始自英國

1818年，之後由著名園藝家威廉卡多雷氏（William-Cattley）見之加以培養，故

卡多麗亞蘭（Cattleya）屬乃記念卡多雷氏命名[9]。本論文使用分佈世界較多的

洋蘭共選用五種屬當作分析的樣本為：卡多麗亞屬（Cattleya）、石斛蘭屬

（Dendorbium）、拖鞋蘭屬（Paphiopedilum）、蝴蝶蘭屬（Phalaenopsis）、蕙蘭屬。 

 

圖五 HSV 色彩座標 
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五、色彩顏色屬性及Histogram Equalization方法之研究 

數位影像依其儲存方式可分為兩大類。向量影像（vector-based image）：

影像圖案由一個個物件所組成，每個物件可由一數學式表達；點陣式影像

（bit-mapped image）：影像圖案由像素一個個排列而成，而圖像大致有：黑白、

灰階、16色、256色、全彩等幾個種類。黑白 : 每個像素佔 1bit， 12 =2，只有

黑白、灰階：每個像素佔 8 bit， 82 =256不同程度的灰色16色： 每個像素佔 4 

bit ， 42 =16色、256 色：每個像素佔 8 bit ， 82  =256 色、全彩：每個像素 

24 bit ， 242 =16777216 色。且常見的影像處理有：影像放大縮小、旋轉、位

移、模糊化、清晰化、亮度調整、影像壓縮等。 

Histogram Equalization是將影像強化所用的方法，常是改變像素的灰度

值直方圖(Histogram)，並加強明暗對比。此方法的目的是希望強化後的影像能

達到全動態範圍且灰度值分布均勻。Equalization是將原來的像素用一個新的

值取代，此值要根據相對機率計算出來，這樣做的目的在於使像素的分布較為平

均，讓影像中低頻的地方變的比較明顯一點，對比較強烈。將原本對比不明顯的

部分利用 Histogram加強對比，也就是說將原本像素出現頻率較密集的部分平

均分散又不破壞其相對關係。根據機率論的變數變換定理，取任意機率的分佈函

數為變數變換公式，能將機率函數轉換為在 (0,1) 間的平均分配機率密度函

圖六 蘭花構造圖 
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數。應用此種原理即可將原直方圖轉換為均勻分佈的直方圖。 

 
設原機率密度函數為 ( )fp ，則其分佈函數：  

( ) ( )∫=
f

dxxpfT
0

          10 ≤≤ x                  （2.31） 

讓 ( )fTs = 表示轉換後影像的灰度變數，則： 

          ( ) ( ) ( ) ( ) 1
1

=∗==
fp

fp
ds
df

fpsp                           （2.32） 

 

故變數s的機率分佈為均勻分佈。  
 
由前面推導可知長條圖強化函數可表示如下： 
 

        ( ) ( )dxxpfTs
f

∫==
0

                                 （2.33） 

（2.33）式為理論的結果，但實際上因影像灰度值為有限個能階，（2.33）

式所計算的s值並不一定在有限能階上，此時須將s重新量化，因此實際並不能得

到一灰度均勻分佈的結果。  

? 了將直方圖標準化，假定變數r代表待加強影像的灰階且灰階為連續的變

化，其範圍在 [ ]0,1 之間，r=0對應於黑，r=1對應於白。設灰階度z標準化為r，變

換後的影像任一個灰度級z′標準化為s，s應滿足下列條件：  

1.( )rT 在 10 〈〈r 區間是單直且單調增加。  

2.對於 10 〈〈r ， ( ) 10 〈〈 rT 。其中 ( )rTs = ，為原始影像每一像素灰階r產生灰階s的

轉換式。 

從s到r的反轉換如下形式： ( )sTr 1−= ， 10 ≤≤ s ；其中 ( )sT 1− 也滿足上面的

條件1和2。  

若影像灰階屬於連續量，則開始灰階 ( )rp r 和轉換後灰階 ( )sp s 分別表示出現

的機率密度函數。由機率理論知，如果 ( )rp r 和 ( )rTr 為已知，且 ( )sT 1− 滿足條件

1，則轉換後密度函數為：  
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        ( ) ( )
( )sTr

ss ds
dr

rpsp
1−=





=                            （2.34） 

考慮轉換函數： 

            ( )∫∫ ==
r

r dwwpdss
0

                              （2.35） 

（2.35）式中，w為虛設積分變數，利用 ( )rTr 去控制影像灰階的機率密度函

數，進而改善影像，（2.35）式右邊為r的累積分佈函數，它必須滿足條件1和條

件2；從（2.35）式得到： ( )sp
dr
ds

r= ，將它代入（2.34）式中。 

由上面可知s變換後之機率密度是均勻的，若以增強觀點而言，其意指它增

強了像素的動態範圍，對於影像的外觀有極佳的效果。 

? 了對數位影像的處理，將上面所述公式離散化，其機率形式如下：  

           ( )
n
n

rp k
kr = ， 10 ≤≤ kr        1,1,0 −∧= Lk      （2.36） 

（2.36）式中L是灰階數目， ( )kr rp 是第k個灰階的機率， kn 是灰階 kr 在影像中出

現的次數，n是像素總數。 ( )kr rp 和 kr 之關係圖叫直方圖，獲得均勻直方圖的技

術稱為直方圖均勻化（histogram equalization）或直方圖線性化（histogram 

linearization）。 
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第三章  影像分類比對搜尋系統 
 
一、影像搜尋架構及流程  

影像查詢系統一般可包含影像資料建立與影像資料查詢兩個單元。影像資料

建立單元在抽取每一資料庫影像之特徵，並將其儲存於資料庫中，以當作該資料

庫影像之索引。影像資料查詢單元則請求使用者輸入某一查詢影像，並抽取該影

像之特徵，同時將此特徵與儲存於資料庫中的資料庫影像之特徵作比對。最後再

將與查詢影像最相似的資料庫影像，傳回給使用者。圖七說明此類影像查詢系統

的一般架構。 

本論文所提出的影像查詢系統之架構流程，為使用者可透過如掃瞄器之類的

影像輸入工具，將一張查詢蘭花影像輸入系統中。系統則先抽取出此查詢影像之

特徵值，且將其與事先已儲存於資料庫中的資料庫影像之特徵值作比對。最後再

將與查詢影像具有最相似的影像比對之資料庫影像，傳回給使用者。使用蘭花單

一花朵影像進行相似性搜尋探討影像資料擷取，包括：色彩屬性(Color 

attribute)、影像切割(Image partition)及相似性的說明，相似性的搜尋技術：

包括從單一主題的影像中找出來代表影像特徵值的資料等。藉由少量的特徵資料

來代表影像資料，同時經由對特徵資料的分類比對搜尋動作可以達到相似性搜尋

的目的。 

過程是將整個影像搜尋分類比對系統[36]分為四部份：影像正規化、特徵值

擷取、存取影像資料庫和資料比對，首先在資料庫的部份，我們先將輸入的影像

做正規化，當正規化步驟完成後，接著使用影像分割技術，取出該張影像之特徵

值，並將擷取結果儲存到資料庫中，而使用者部分的作業也和上述大致相同，首

先也是將影像正規化，然後擷取該張影像之特徵值，最後將資料庫儲存的資料取

出進行分類比對，並將搜尋比對後的正確結果顯示出來。 

 

 
 
 
 

 
 



 19 

 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
二、影像正規化  

影像進行比對前必須將其影像的大小及相關的條件對其有一致性的前置作

業，本篇論文針對其圖像大小、光度、屬性正規化。首先其圖像正規化取單一蘭

花花朵大小為100*100 pixel，如圖八 所示為一拖鞋蘭屬大小正規化後之圖像。

本論文所擷取之資料圖像皆與此圖像一樣，其花朵佔圖像範圍皆大致一樣，因蘭

花種類眾多花朵大小不一故必須將其擷取範圍一致，所得之圖像資料正確性才能

提高。圖像光度正規化：如第二章第五節所介紹本論文使用 Histogram 

Equalization的方法將圖像的光度正規化，在一般獲取圖像的來源光度強弱不

一容易影響色彩特徵值的獲取正確性，因故必須將光度作正規化處理使之達到圖

像光度平均分配，致使色彩屬性呈現較為一致，比對也可得較佳的效果。圖像屬

性部分，本論文所選取的圖像來源為蘭花圖鑑及相關網路蘭花圖檔儲存成24bits

全彩圖像，經大小正規化及光度正規化後，其作用為將其 24 bits 全彩圖像色

圖七 影像系統架構圖 
 

 
影像資料庫 

輸入影像資料庫 

影像正規化 

擷取影像特徵值 
 

特徵值儲存 

輸入查詢影像 

影像正規化 

擷取影像特徵值 

多類支向機分類 

傳回最小距離影像 

 
使 
用 
者 

影像資料查詢單元 

影像資料建立單元 
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彩值RGB的資料利用顏色直方圖法取得相關數量及RGB數值作為研究的根據。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
三、單一主體之影像特徵值擷取  

近年來，網際網路的發達使得資料透過網路傳送之需求量與日俱增，使得一

些像是產品型錄(Product catalog)之類背景單調(Monotonous background)且主

體明顯的影像搜尋更常見於網路環境之中。色彩就影像而言是一種非常直覺且自

然的特徵，由於對影像的色彩資料擷取需要高度運算，因此早期在運算成本的考

量下此特徵並不被強調，如今隨著資訊科技(Information technology)的突飛猛

進，色彩特徵也漸廣為人用。針對色彩屬性可以用影像的色彩分佈來代表，作法

是取出影像中的每個像素（Pixel）之三個主要色素(Red, Green, Blue, RGB)

之值進行加總平均，再依求得的平均值來當搜尋的依據，此法雖能找到相似的影

像，但卻也同時找到了一些根本就『不像』的影像，原因在於把RGB值加總平均

時，已將色彩分佈的特徵淡化了，使得一些顏色對比強烈的影像會被視為相似

的。有鑒於此，我們針對影像的色彩特徵提出了用多類支向機的分類

(Classification)方法，這種分類方法的使用能改善色彩屬性在空間特徵表達上

的不足，藉由特徵值資料的距離空間分佈使得對比較強烈的影像資料能被區分開

來，加強我們在搜尋資料時的精確度。再者，經由顏色直方圖（Color histogram）

相關方式所得特徵值資料，進行數量多寡排序亦能達到較佳的效果。  

100pixel 
 

100pixel 
 

圖八 影像大小正規化圖 
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先介紹一些相關前置工作，包括三原色RGB的使用、影像切割(Image 

partition)、相似距離(Similarity metric)的定義，接著提出對本論文影像的

切割方法、及擷取特徵值的方式。  

要獲取一張彩色影像上的特徵，最直覺且最容易的方法即是分析影像上的顏

色特徵，亦即藉由影像上的色彩分佈情形來萃取出具代表性的特徵。一個比較簡

易的方法是將影像中的每一個像素點的RGB值加總平均，並依此平均值當做該影

像具代表性的特徵值，當欲進行相似性排序時即可以此特徵來進行比較，達到找

相似影像(Similar image)的目的。為了度量兩張影像間之相似程度，通常必須

定義相似距離(Similar metric)。相似距離函數（Distance function,D）定義

如下所示：  

( ) ( ) ( ) ( )2
21

2
21

2
21, BBGGRRPQD t −+−+−=                     （3.1） 

其中 Q 與 tP  兩張圖像的 RGB 值以 ( )111 ,, BGR  與 ( )222 ,, BGR  表示，透過這樣

的定義，我們即可以計算兩張圖像間的相似距離。 

當要對單一主體的彩色影像建檔時，會先將影像加以切割並找出每張子區域

影像的特徵，再將之存入影像檢索資料庫中。要查詢相似影像時，會先將查詢影

像Q切割並萃取特徵，然後依據相似距離將影像檢索資料庫中的影像做遞增排序

(Increasing order)，距離差愈小的影像代表與Q愈像，反之則愈不像。  

使用RGB加總平均值的方法比對，雖然是快速且直覺的相似搜尋方式，但由

於透過加總平均取得的色彩特徵容易形成色彩對比鮮明的影像無法分辨的問

題，主要原因在於色彩的平均值淡化了影像內容的差異性，如圖九[5] 所示。因

此我們將對影像進行切割，使得影像的內容特性可以得到較好的考慮。圖九 中

之A與B是兩張完全不同的影像，其RGB值加總平均後的結果，很明顯的他們的值

會一樣，換句話說，這種方法可能找到完全『不像』的影像。為了解決這樣的問

題，於是我們將影像予以切割，其作法如圖十所示。透過圖十[5] 的例子可以說

明，A與B兩張影像先切割後，再分別對子影像進行RGB值加總平均，則可很明顯

的看出來A與B中的各子影像RGB平均值均不相同且差距甚大，因此透過切割後相

對子影像的RGB值比較，我們即可判定兩張影像是不一樣的。  
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由上述例子可以得知影像分割後所得特徵值比不分割較佳，但如何分割將是

本篇論文研究主題之一：針對蘭花的形狀分析後本篇論文採取圓形分割方式取得

特徵值，上述例子提到的另一個重點：色彩的平均值淡化了影像內容的差異性，

所以本篇論文的另一個研究主題是將顏色特徵值的萃取，不是求得子區域的色彩

的平均值，而是以顏色直方圖法取得子區域內色彩RGB值的分配加上其數量當作

多類支向機分析的特徵值資料，此作法較能得到準確數據，在影像比對上也較能

得到較佳的效果。 

1.影像分割方式 

本篇論文針對分析單一主題－蘭花為例子，由第二章第四節提到蘭花構造，

影像分割的方式以圓形分割的方式獲得如圖十一 所示，分割擷取的方式是以圖

中心點畫以 20pixel為直徑的圖及以中心點取（50pixel-20pixel）的同心圓擷

取 R、G、B三色頻[25]，50 pixel以外至 100 pixel圖像部分不擷取，原因是

圖像正規化後針對單一主題蘭花圖像而言，其所佔資訊量較少且若將其納入比對

有以下缺點：1.擷取的資料量增加 2.影像雜訊會影響比對的效果，本論文實驗

數據證明若將 50pixel以外至 100pixel圖像資料擷取加入比對效果將會比較

差，故在分割上本論文只取50pixel以內的影像資料。 

圖九 影像未分割比較圖 
 

圖十 影像分割後比較圖 
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2.影像特徵值擷取 

由上述研究將蘭花圖像正規化及分割後，會得到兩個子區塊如圖十二 所

示：以圖像中心點畫【20pixel 為直徑 】的子區塊 1及中心點取

（50pixel-20pixel）的同心圓的子區塊 2，首先將子區塊 1的 R、G、B三色頻

值及其數量共取5組（5組按數量多寡排列），1組為4個維度5組共20個維度，

接下來取得子區塊 2的影像特徵值資料，其取法與上述子區塊 1的擷取方式一

樣，用以下例子：說明擷取特徵值資料的方式。 

 

 

 

 

 

 

 

 

子區塊1及子區塊2如上圖可依數量多寡次序獲得前五組的R、G、B三色頻

值及其數量如表一 所示。（子區塊 1擷取之總數量值為 316pixel；子區塊 2擷

圖十一 影像圓形分割結構圖 
 

 圖十二 影像圓形分割實例圖 
 

拖鞋蘭圖 

子區塊1 子區塊2 
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取之總數量值為1660pixel） 

 

 

 

由表一 擷取之影像數值共 10 組 40 維度的資料為一張蘭花圖像利用本論文

所擷取的影像特徵值資料數值，其數值將提供本論文多類支向機分類比對之影像

資料庫使用分析相關結果。 

 

四、存取影像資料庫及比對 

由上一節所提到影像特徵值擷取，我們所作的蘭花分類比對的樣本，擷取我

們蘭花【洋蘭】分佈較多種類的五個屬做為圖像資料庫[2] [3] [6] [7] [8] [9] 

分別為卡多麗亞屬、石斛蘭屬、拖鞋蘭屬、蝴蝶蘭屬、蕙蘭屬，獲得每一張圖像

的影像特徵值資料，獲取之資料儲存於影像資料庫內提供相關實驗分析使用。 

1.影像分類比對 

在影像分類比對方面，當使用者獲得一些蘭花的影像，系統便會對來源做色

彩強度及影像大小的正規化，以便增加特徵值擷取的準確性。分類的方法，我們

使用非線性的支向機分類方法[28]，因我們的維度較多，無法以線性方式區分及

比對次序 色頻R值 色頻G值 色頻B值 pixel數量值 備考 

1 160 206 188 52 子區塊1 

2 192 143 165 42 子區塊1 

3 135 112 108 34 子區塊1 

4 232 232 202 27 子區塊1 

5 124 86 87 24 子區塊1 

6 74 25 28 370 子區塊2 

7 160 116 118 221 子區塊2 

8 232 232 202 128 子區塊2 

9 124 86 87 123 子區塊2 

10 107 35 43 120 子區塊2 

 表一 影像特徵值擷取資料表 
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因為我們的實驗樣本數共有5組，故採用多類支向機[22]做分類，首先將我們的

特徵值資料，代入支向機模型中（相關支向機說明請參考第二章第一節），以影

像特徵值資料庫建立一分類的訓練集，將我們欲求的未知影像輸入訓練集後如圖

十三，預測我們未知影像類別。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
選用之支向機模型的核心函數由本論文第四章對於常用的三種核心函數實

驗數據得知為 RBF Kernel如公式 3.2式所示，對於本篇研究影像特徵值資料分

析有較佳的分類效果。 

        ( ) ( )2
exp, jiji xxxxK −−= γ                              （3.2）  

 
因為本篇論文共有 5種蘭花圖像樣本做多種類別的分類，所以使用 DAG 

method[23]結合支向機建立多類支向機模型，此方法是建立一個二元且無循環的

有向圖，有 k(k-1)/2，(k:類別數)個內部節點和 k個葉節點。每一個內部節點

都表示一個支向機，k個葉節點表示k類。未知類別資料x由根節點開始測試，

 圖十三 支向機分類流程圖 
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依據該支向機決定下一層是左邊或右邊的內部節點，最後到達的葉節點就是x之

類別。圖十四 為例：以5種類別為例子的DAG多類支向機架構圖，圖十四[1] 中：

樹的第一個節點（3,5）為由第 3種類及第 5種類所組成的一組支向機（為第 3

種類及第5種類影像特徵值資料所組成的訓練集）標記為svm35，本例子共產生

10組支向機為：svm35、svm25 、svm34、 svm15、 svm24、svm13、 svm45 、

svm14 、svm12 、svm23，由紅色標記箭頭往下分類一開始為未知共包含 1-5類

別，經過svm35支向機的分類將不是第3類別的（1、2、4、5）共四類別，再由

svm25支向機分類，以此類推可得最後分類的結果。由單一主題蘭花圖像使用多

類支向機分類後，將未知圖像分類後可依公式3.1將未知圖像在類別中找到影像

距離最短為最相似之蘭花圖像。 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 圖十四 DAG多類支向機架構圖（5個類別為例） 
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第四章  分析與實驗設計 
 
一、研究步驟與實驗設計  

本論文影像圖像分類比對的研究步驟，首先我們先取得蘭花種類的圖像資

料，圖像由網路上及圖鑑取得相關蘭花樣本圖像[2][3][6][7][8][9][18][19]，

共有卡多麗亞屬、石斛蘭屬、拖鞋蘭屬、蝴蝶蘭屬、蕙蘭屬等五種，每種取100

張圖像，共 500張圖像，格式存成全彩 24bit、JPG檔，接著擷取其圖像特徵值

當我們分析的影像資料庫（請參閱第三章第三節內容），首先利用 5個種類蘭花

的圖像樣本，組成5組支向機，將其各種類編號1：卡多麗亞屬、2：石解蘭、3：

拖靶蘭屬、4：蝴蝶蘭屬、5：蕙蘭屬。組成 5組支向機分別為 svm12、svm23、

svm34、svm45、svm51(例：svm12為1、2種類所組成的支向機)，首先我們在訓

諫集資料每一種類取50個圖像，共250張圖像，其餘5個種類蘭花圖像各取50

張作為測試集。以上述方式分析相關實作數據[14]。 

在實驗設計部份我們針對本論文所擷取影像特徵值作幾種測試相關方式是

否能影響分類的效果，我們一共分成5個部分來測試在何種條件下我們會得到最

好的分類效果。我們設計的實驗如下面列出共五個部分： 

1.針對影像座標系的不同，由RGB直角座標系及HSV座標系兩種方式擷取影像特

徵值做支向機分類，比較何種座標系分類效果較佳。 

2.本論文使用非線性支向機，所以本論文使用核心函數為linear、polynimal、

RBF三種方式作比較何種核心函數對其影像分類的效果最佳。 

3.支向機的核心函數參數比較，本論文使用RBF為核心函數使用不同的成本參數

C及核心參數 γ，以分析影像特徵值分類的效果。 

4.本論文為以分類蘭花圖像為研究基礎，並以5種蘭花屬的類別為例；所以我們

必須使用多類支向機來分類，故我們以三種多類支向機其分別為 DAG法、

one-against-one法、one-against-all法比較其分類的效果。 

5.在影像特徵值的擷取方面，本論文以圓形分割的方式擷取影像特徵值，所以比

較其圖像不分割、分割 25個正方形、及本論文圓形分割方式何者其分類效果較

佳。 
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二、實作及實驗分析 

在實驗實作部分：由上一節所提的五個部分來做分析並由實驗數據決定本論

文最佳分類效果所必須使用的各項條件。首先針對影像座標系的不同，由RGB直

角座標系及 HSV座標系兩種方式擷取影像特徵值做支向機分類所得結果如 表

二。其各項支向機資料請參閱上一節，並使用一樣的支向機參數。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
第二部分為核心函數 linear、polynimal、RBF三種方式作比較其各項條件

為一致的情況下作比較，其實驗數據如 表三。 

 
 
 

0

0.2

0.4

0.6

0.8

1

svm12svm23svm34svm45svm51

支向機類別

分
類
正
確
率

HSV

RGB

 表二 影像座標系HSV及RGB分類比較表 
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第三部分為支向機的核心函數參數的比較；我們使用RBF為核心函數其參數

為成本參數 C及核心參數 γ ，我們使用三種不同的參數配對分別為參數 1：

C=100、γ=0.001；參數2：C=10、γ=0.01；參數3：C=1、γ=0.1；參數4：C=0.1、

γ=1，其餘各項條件為一致的情況下作影像分類比較，其實驗數據如 表四。 
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 表三 各種核心函數分類比較表 

 表四 核心函數不同參數分類比較表 
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第四部份為各種多類支向機對於本論文影像擷取資料值其分類效果之比

較，我們使用三種多類支向機分別為 DAG法、one-against-one法、

one-against-all法比較其分類的效果，各項條件為一致的情況下作影像分類比

較其卡多麗亞屬、石斛蘭屬、拖鞋蘭屬、蝴蝶蘭屬、蕙蘭屬等五種影像分類的正

確率。其實驗數據如 表五。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

第五部分針對本論文所提出的分割方式作一個比較，比較其圖像不分割、分

割 25個正方形、及本論文圓形分割的三種方式，其影像所擷取的資料對影像分

類比對效果何者為佳，其實驗數據如 表六。 
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 表五 各種多類支向機分類比較表 
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第五章  實證結果與討論 
 

一、各項實驗結果分析 

由第四章各項實驗數據可以得知，以各項條件分成5個部分所作的實驗結果

可以作成影像比對的重要參考，彙整各項資料可的以下結果，如下面幾點所示： 

 
1.首先可以得知由RGB直角座標系及HSV座標系兩種方式擷取影像特徵值做支向

機分類所得結果，以HSV座標系分類效果較佳（以本論文為例）。 

 

2.第二部分由核心函數 linear、polynimal、RBF三種方式作比較的結果，以核

心函數為RBF的分類效果較佳（以本論文為例）。 

 

3.第三部分為支向機的核心函數參數的比較，我們使用4種不同配合的成本參數

C及核心參數 γ，分別為參數1：C=100、γ=0.001；參數2：C=10、 γ=0.01；參

數3：C=1、 γ=0.1；參數4：C=0.1、γ=1，實驗結果以參數1：C=100、γ=0.001

的分類效果較佳。 

 

4. 第四部份我們使用三種多類支向機分別為 DAG法、one-against-one法、

one-against-all法比較其分類的效果，由數據上得知其三種分類效果各有好

壞，所以其三種多類支向機皆是可行的，對本論文而言選擇DAG法作為本論文所

使用的多類支向機，因為其步驟較為清楚簡單使用也較為容易，故本論文使用

DAG法作為我們分析的工具。 

 

5. 第五部分比較其圖像不分割、分割25個正方形、及本論文圓形分割的三種方

式擷取影像特徵值資料，由實驗數據得知本論文圓形分割得到較佳的影像分類效

果。 
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二、討論實驗結果 

 
由上一節我們得知相關實驗結果對本論文影像分類的影響，由數據我們得知

以下為我們作為影像分類的標準：使用HSV座標系擷取影像特徵值資料、支向機

使用RBF為核心函數、支向機的成本參數C及核心參數 γ使用C=100、γ=0.001、

在多類支向機方面我們使用DAG法為我們的支向機模型、影像分割為本論文的方

法得到較佳的分類效果。 

最後我們改變我們圖像取樣方式，以上述方法實驗是否會影響我們的分類結

果，我們在訓諫集資料每一種類取50個圖像，共250張圖像，其餘5個種類蘭

花圖像各取 50張作為測試集為方法一；訓諫集資料每一種類取 80個圖像，共

400張圖像，其餘 5個種類蘭花圖像各取 20張作為測試集為方法二；訓諫集資

料每一種類取30個圖像，共150張圖像，其餘5個種類蘭花圖像各取70張作為

測試集為方法三。以上述方式分析相關實作數據如表七 得知在訓練集取樣愈

多，會得到愈佳的分類結果。 
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 表七 各種不同取樣方式分析表 
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第六章  結論與未來展望 
 

在一般色彩屬性的擷取方法上，在空間表達上較為不足，所以我們以影像切

割來改善這樣的問題。對於單一主體的彩色影像我們以影像分割的技巧找出所在

的子影像特徵值資料，再利用多類支向機的方法分類後，同類別圖像以距離的求

算判斷兩影像間的相似距離，達到相似影像的相似搜尋，使得當使用者要從類似

蘭花圖像上的某一品種，即可透過我們提供的相似影像搜尋方法來進行搜尋。如

此只要透過少數的資料即可快速的比對出影像相似分類比對。由於我們旨在以簡

單的特徵萃取方法來達到相似性搜尋的動作，同時期許我們的方法能加速在網路

上搜尋相似影像的速度與精確度。 

由本論文實驗結果可以得知，利用多類支向機影像分類比對是可行的，結合

影像分類及比對，可以快速正確的尋找影像資料，希望可以提供影像在搜尋引擎

的另一種不同的思考方向，實驗至此只是一個段落，而往後著重的重點是在於提

升辨識的正確率，相信在不久的將來影像比對引擎能推出讓使用者更方便使用的

系統。 
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