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基于归一化椭圆傅里叶描述子的黄瓜形状识别

戚利勇１　高　峰１　谭豫之２　杨庆华１
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　　【摘要】　为定量描述水果形状以便为后续识别提供特征信息，以黄瓜为研究对象，通过对黄瓜图像进行增强、

阈值、形态学及边界提取操作，提取黄瓜边界并用数对表示。采用椭圆傅里叶描述子定量描述边界信息，并做尺度

变换、旋转变换及起始点变换归一化处理。利用描述子对黄瓜边界进行重建，对重建后边界做误差分析。实验结

果表明：采用椭圆傅里叶描述法，只需少量描述子即可完成黄瓜形状识别，并可准确重建原始形状。
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　　引言

果蔬收获属劳动密集型工作，其人工收获成本

占生产成本比例高达３３％ ～５０％，因此实现果蔬收
获机械化变得越来越迫切

［１］
。研制机器人实现果

蔬自动化采摘成为一种趋势，其中一个难点是如何

将成熟果实从复杂背景中识别出来，而定量的描述

水果形状可为后续的识别提供特征信息。

近年来，国内外众多学者对其进行了研究，部分

学者充分利用果实的光谱特性进行果实的目标识

别
［２～５］

。部分学者利用物体的几何形状来进行物体

的识别
［６］
。也有学者用傅里叶描述子描述水果边

界特性
［７］
。Ｚａｈｎ使用傅里叶描述子来描述和识别

物体的形状特征
［８］
，它可将物体的形状信息完全提



取并恢复出来，但在形状边界的快速傅里叶变换、归

一化傅里叶描述子等方面尚存在问题。

本文以黄瓜作为研究对象，首先对黄瓜图像进

行处理，提取黄瓜边界，然后使用椭圆傅里叶描述法

来定量描述黄瓜的边界信息，得到椭圆傅里叶描述

子，最后用得到的描述子对黄瓜边界进行重建，分析

重建结果并作误差分析。

１　黄瓜边界获取

要对边界进行描述，首先要获得具有封闭曲线

的边界。本研究将黄瓜放置于白纸上，然后用数码

相机拍摄图像，得到尺寸为 ３６８像素 ×２７８像素的
２４位 ＲＧＢ真彩色图像，如图 １ａ所示。为方便后续
图像处理，对其进行灰度化处理，得到灰度图像，如

图１ｂ所示。由于原始图像中通常带有各种噪声与
畸变，会大大影响图像的质量，因此在进行进一步分

析之前，要改善图像质量。使用灰度拉伸得到增强

后的图像，如图１ｃ所示。

图 １　黄瓜图像

Ｆｉｇ．１　Ｃｕｃｕｍｂｅｒｉｍａｇｅ
（ａ）原始图像　（ｂ）灰度图　（ｃ）增强图

　
从图２ａ所示灰度直方图中可以看到，原图像的

亮度分布不均匀，从灰度拉伸增强后的直方图

（图２ｂ）可以明显地看到整个图像的亮度已经提高。

图 ２　直方图

Ｆｉｇ．２　Ｈｉｓｔｏｇｒａｍ
（ａ）灰度直方图　（ｂ）增强后直方图

　

为得到黄瓜边界，需将目标和背景分离开。本

文采用阈值法进行分割，经过实验由迭代算法得到

阈值 Ｔ＝０５４１，把像素灰度０～２５５转换到０～１，用
此阈值对图像进行分割，得到二值图，如图 ３ａ所示。
为方便后续处理，把得到的图像进行灰度反转

（图３ｂ）。
由于噪声的影响，图像在阈值化后得到的边界

通常都很不平滑，物体区域具有一些噪声孔，而背景

区域上散布着一些小的噪声物体。连续的开和闭运

图 ３　阈值分割

Ｆｉｇ．３　Ｔｈｒｅｓｈｏｌｄｓｅｇｍｅｎｔａｔｉｏｎ
（ａ）二值图　（ｂ）反相图

　
算可以有效地改善这种情况。

利用 ３次开运算操作后得到二值图，如图 ４所
示，其中白色代表目标像素，黑色代表背景像素。用

Ｍａｔｌａｂ的边界提取函数得到边界，如图 ５所示。边
界的起始点位于边界左边上端，其坐标为（７９，
１７３），按顺时针排序，遍历整个边界，共得到边界坐
标点４１０对，形成封闭边界，完成黄瓜边界的表示。

图 ４　形态学操作

Ｆｉｇ．４　Ｍａｔｈｅｍａｔｉｃａｌ

ｍｏｒｐｈｏｌｏｇｙｏｐｅｒａｔｉｏｎｓ

图 ５　黄瓜边界

Ｆｉｇ．５　Ｃｕｃｕｍｂｅｒｂｏｕｎｄａｒｙ

　
　

２　椭圆傅里叶描述

椭圆傅里叶描述子就是利用椭圆叠加来逼近物

体的边界曲线。傅里叶描述子已经成功地被很多学

者用来获得闭合边界的特征，但是由于傅里叶变换

基在空域中并不是局部的，因此局部形状的改变会

影响傅里叶系数，进而导致描述的不准确。而椭圆

傅里叶是在傅里叶级数的分析基础上提取出来的，

它可以以多次谐波的形式无限逼近边界，并且具有

尺度变换、旋转变换、起始点变换的不变性且不丢失

任何形状信息的优点。

２１　椭圆傅里叶
因为边界是连续封闭并且有周期的，所以傅里

叶级数可以用来逼近边界
［９～１１］

。对于一个封闭的

边界，其边界在 ｘ、ｙ方向的傅里叶级数可以展开为
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式中　ｎ———椭圆所代表的阶数，ｎ＞０
Ｋ———边界上点的数量　　
Ｔ———周期
ｐ———边界上的点序号
ａｎ、ｂｎ、ｃｎ、ｄｎ———椭圆傅里叶系数
Δｔｐ、Δｔｊ———两个边界点之间的距离
Δｘｐ、Δｘｊ———在 ｘ方向上的增量
Δｙｐ、Δｙｊ———在 ｙ方向上的增量

Ａ０和 Ｃ０为谐波的直流分量，从边界上来说它代
表了边界的中心点，同时还是一次谐波椭圆的中心。

每一个 ｎ构成的 ４个系数 ａｎ、ｂｎ、ｃｎ、ｄｎ代表了一个
椭圆，ｎ阶椭圆也就是 ｎ次谐波。利用式（１）～
（１３），对处理后得到的边界数据进行傅里叶变换计
算，得到边界的椭圆傅里叶描述子（取前 １０次谐波
系数），如表１所示。

表 １　黄瓜边界的椭圆傅里叶描述子

Ｔａｂ．１　ＥｌｌｉｐｔｉｃＦｏｕｒｉｅｒｄｅｓｃｒｉｐｔｏｒｓｏｆｃｕｃｕｍｂｅｒｂｏｕｎｄａｒｙ

ｎ ａｎ ｂｎ ｃｎ ｄｎ

０ １３１１６５２ ０ １９５４７０４ ０

１ －５８３７７６ －６１２５５６ －１９０４０９ １７５６６８

２ ０２４９６ ００５６９ －０６３１５ ０２８８３

３ ５８５９７ －４９２００ －４４９０９ －４１７１５

４ －０２１０７ ００７０７ ００８８９ －０２６５２

５ １０２８５ １５９７２ １７９３０ －１２１９５

６ －００１３２ －０１８５８ ０１４９７ －００２１５

７ －０６３５８ ０３９９６ ０３９２９ ０６８６６

８ ０１９０１ ０００２５ ００２４３ ００３００

９ －０１５３６ －０２１７８ －０３７５８ ００８７８

１０ －００００４ ０１４１７ ００５４５ ００２７８

２２　归一化
对于每一个描述子，希望它具有尺度变换、旋转

变换和起始点变换的不变性，因此对得到的椭圆傅

里叶描述子进行尺寸、起始点和旋转的归一化。把

任意起始点得到的椭圆傅里叶描述子记为 ａｎ、ｂｎ、
ｃｎ、ｄｎ，当起始点沿着边界顺时针移动了 λ个单位，
并且当原始的 ｘ、ｙ坐标轴逆时针旋转 ψ角至坐标轴
ｕ、ｖ，如图６所示，图中 Ａ、Ｂ、Ｃ为不同次数谐波，得
到新的椭圆系数 ａｎ 、ｂ


ｎ 、ｃ


ｎ 、ｄ


ｎ ，有

ａｎ ｂｎ
ｃｎ ｄ







ｎ

＝
ｃｏｓψ１ ｓｉｎψ１
－ｓｉｎψ１ ｃｏｓψ[ ]

１

·

ａｎ ｂｎ
ｃｎ ｄ[ ]

ｎ

ｃｏｓ（ｎθ１） －ｓｉｎ（ｎθ１）

ｓｉｎ（ｎθ１） ｃｏｓ（ｎθ１[ ]） （１４）

其中 θ１＝
１
２ (ａｒｃｔａｎ

２（ａ１ｂ１＋ｃ１ｄ１）
ａ２１＋ｃ

２
１－ｂ

２
１－ｄ

)２
１

（１５）

ψ１ (＝ａｒｃｔａｎ
ｙ１（０）
ｘ１（０

)） ＝ａｒｃｔａｎ
ｃ１
ａ１

（０≤ψ１＜２π） （１６）

ａ１ ｂ１
ｃ１ ｄ







１

＝
ｃｏｓθ１ ｓｉｎθ１
－ｓｉｎθ１ ｃｏｓθ[ ]

１

ａ１ ｂ１
ｃ１ ｄ[ ]

１

（１７）

同时，半长轴的大小为

Ｅ（０）＝（ａ２１ ＋ｃ
２
１ ）

１／２
（１８）

通过式（１４）～（１８）计算得到关于起始点和旋
转角度的归一化系数；再对尺度进行归一化，把得到

的系数除以半长轴的大小即可；对平移进行归一化，

只需忽视直流分量 Ａ０和 Ｃ０即可。表２为计算得到
的归一化椭圆傅里叶描述子（取前 １０次谐波系
数），这里保留了边界的中心点信息 Ａ０和 Ｃ０。

图 ６　边界的椭圆逼近

Ｆｉｇ．６　Ｅｌｌｉｐｔｉｃａｐｐｒｏｘｉｍａｔｉｏｎｔｏａｂｏｕｎｄａｒｙ
　

３　实验与分析

对归一化的椭圆傅里叶描述子进行傅里叶反变

换，重新计算各个边界点的坐标，也就是对边界进行

重建，实验中采用不同数量的谐波１、４、８、１０来重建
边界，得到重建后的图像如图７所示。

采用不同数量的谐波重建边界，耗时０３ｓ，从
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表 ２　归一化的椭圆傅里叶描述子

Ｔａｂ．２　ＮｏｒｍａｌｉｚｅｄｅｌｌｉｐｔｉｃＦｏｕｒｉｅｒｄｅｓｃｒｉｐｔｏｒｓ

ｎ ａｎ ｂｎ ｃｎ ｄｎ

０ １５５０１ ０ ２３１００ ０

１ １００００ ０ ０ －０３０６１

２ －００００６ ０００２９ －０００３７ －０００７３

３ ００９０４ ０００１４ －０００８０ －００７２１

４ －０００２４ ０００１０ ００００８ －０００３２

５ ００２２３ ０００２１ ０００１８ －００２５６

６ －０００２２ ００００４ －００００５ －０００１７

７ ０００８９ ００００５ ０００１０ －０００９３

８ －０００２２ ００００４ －００００３ －００００３

９ ０００３２ －００００１ ０００１６ －０００４３

１０ －０００１６ ００００４ －００００２ ００００７

图 ７　谐波重建

Ｆｉｇ．７　Ｈａｒｍｏｎｉｃｒｅｃｏｎｓｔｒｕｃｔｉｏｎ

（ａ）ｎ＝１　（ｂ）ｎ＝４　（ｃ）ｎ＝８　（ｄ）ｎ＝１０
　

图７中可以观察到，随着重建系数的增多，重建后的
边界越来越接近原始边界（图５）。定义平均误差为
原始坐标和重建坐标误差和的平均值（单位：像

素），图８为用于重建的谐波次数与平均误差的关
系。

从图 ８误差曲线中可以看出，当用于重建的椭
圆傅里叶系数小于 ５时，重建的边界与原始边界误
差较大，随着用于重建的谐波次数不断增加，误差越

来越小，从图形上的表现为重建得到的边界不断的

逼近原始边界，当用于重建的谐波次数大于 １０次
时，误差可忽略不计。

图 ８　重建谐波次数与误差曲线

Ｆｉｇ．８　Ｒｅｌａｔｉｏｎｂｅｔｗｅｅｎｈａｒｍｏｎｉｃｎｕｍｂｅｒ

ａｎｄａｖｅｒａｇｅｅｒｒｏｒ
　

４　结论

（１）用椭圆傅里叶描述法进行形状的描述只需
要少量描述子即可完成复杂的形状描述。

（２）当用于重建的谐波次数大于 １０次时，误差
可忽略不计，且可准确地重建原始形状。
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