
高速多値画像高速多値画像高速多値画像高速多値画像ラベリングラベリングラベリングラベリング手法手法手法手法をををを用用用用いたいたいたいた画像解析画像解析画像解析画像解析 
Image analysis via high-speed multivalued labeling technology 

 

Author: Cryst 
 

高速堅牢な多値ラベリング，大規模データ処理（Voxel を含む） 
  

1 はじめにはじめにはじめにはじめに 

伝統的な画像処理[1,2]では、濃淡画像から２値

画像を作り、２値画像にラベリング処理[3]を行い、

特徴量を算出する手法が多く用いられてきた。２

値画像用のラベリング処理では、処理可能な対象

物の数の上限が数千から数万個程度に制限され

ている事が多い。 
本処理で使用しているラベリング手法は、ラス

タースキャン方式で多値データのラベリング処

理を高速に行う。シンプルで拡張性も高く 3 次元

のボクセルデータのラベリング等への応用も可

能である。 1 億ピクセル以上の高解像度画像や、

100 万個を超える対象物のラベリング処理が容易

に行えるので、幅広い利用法が期待出来る。 
 

2 手法手法手法手法にににに関関関関してしてしてして 

様々な画像処理の局面において利用されるラ

ベリング処理ではあるが、精度，ロバストさ，

速度、経済性で満足できるものが入手できなか

ったので、仕様を満たす多値データに対応した

高速ラベリングソフトの独自実装を行った。 
従来から行われている一般的な画像処理（２値画

像処理）では、次の様な流れで処理が行われてきた。 
画像取得画像取得画像取得画像取得    ⇒⇒⇒⇒    前処理前処理前処理前処理    ⇒⇒⇒⇒    ２２２２値化値化値化値化((((対象物対象物対象物対象物のののの抽出抽出抽出抽出))))    
⇒⇒⇒⇒    ラベリングラベリングラベリングラベリング    ⇒⇒⇒⇒    特徴量計測特徴量計測特徴量計測特徴量計測    

今回提案する手法を用いれば、この手順を以

下の様に変更する事が可能となる。 
画像取得画像取得画像取得画像取得    ⇒⇒⇒⇒    画像画像画像画像のののの微小領域分割微小領域分割微小領域分割微小領域分割    ⇒⇒⇒⇒    微小領域微小領域微小領域微小領域    

毎毎毎毎ののののラベリングラベリングラベリングラベリング((((多値多値多値多値データデータデータデータ) ) ) ) ⇒⇒⇒⇒    ラベリングラベリングラベリングラベリングささささ    
れたれたれたれた領域領域領域領域のののの特徴量計測特徴量計測特徴量計測特徴量計測    ⇒⇒⇒⇒    計測済計測済計測済計測済みのみのみのみの特徴量特徴量特徴量特徴量をををを    
加味加味加味加味したしたしたした対象物対象物対象物対象物のののの抽出抽出抽出抽出    ⇒⇒⇒⇒    対象物対象物対象物対象物のののの特徴量計測特徴量計測特徴量計測特徴量計測    

この手法は、ミクロ的な領域に着目しその領

域から構成される対象部分を認識する為、従来

手法では問題となる輝度ムラ（シェーディング）

にも対処（隣接領域の変化は少ない）できる。 
この多値ラベリング処理は、小さなアレンジ

ではあるが、新たな画像処理アルゴリズムや解

析手法の開発が可能となるので、大きな結果が

期待できる。 ここでは多値データ用のラベリン

グを用いて、従来の領域分割処理を再評価する。 

3 高速多値画像高速多値画像高速多値画像高速多値画像ラベリングラベリングラベリングラベリング 

ラベリングの性能は、処理時間が画素数に線形

比例する事が望ましい。処理時間の比較が容易に

出来る様に、処理時間の基準として、カラー画像

の 3x3 平滑化処理[100]を使用する。 以下に画像

中の画素数と処理速度（平滑化とラベリング処

理）の関連性をグラフで示す。 
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   図 1 画像中の画素数と各処理時間の関係 
 
平滑化処理は、人間は意識しないがコンピュー

タで画像を処理する場合に問題となる隣接画素

の過剰な色変化を除去するために用いる。 
図 2 の原画で確認出来る色の変化を、3x3 平均化

フィルター処理を 1111 回施す事で、図 3 で示す様に

隣接画素間の色変化はかなり抑えられる。 

 

   図 2  原画原画原画原画        図 3  3x3 平均化平均化平均化平均化 1111 回回回回    



4 領域分割処理領域分割処理領域分割処理領域分割処理（（（（応用処理例応用処理例応用処理例応用処理例）））） 

4.1 領域分割処理領域分割処理領域分割処理領域分割処理のののの流流流流れれれれ 

本手順での処理フローを図 4 に示す。 

 
図 4 領域分割処理の手順 

 
入力された画像を、RGB 各８ビットで構成さ

れる画像に変換し、更に平滑化処理を行う。 
同画像を、色情報を表現する HSV 系に変換し、

同時に諧調数を減らす事で領域を分割した画像

を生成する。領域分割された画像に、多値ラベリ

ング処理を行い、各領域を認識可能にする。ラベ

ルデータと画像より、各領域内の特徴量計測を行う。 
この分割領域は、過剰分割されているので、各

領域の特徴量と、領域と領域が接している部位の

画素の特徴量から、領域の同一性判断ルールを作

成し概ルールに従って領域の結合を行う。 
 

4.2 処理処理処理処理のののの経過経過経過経過とととと結果結果結果結果 

処理の流れに沿って、処理結果を示す。 

図 5 入力画像     図 6 領域分割したデータ 

読み込んだ画像データを、画素の色と明るさの情

報を基準にし、11,000 以上の小領域（セル）に分割。 

図 7 ラベリング後   図 8 領域分割画像 

    擬似カラー化 

分割した領域にラベリング処理を施し、領域毎

に特徴量を計測する。原画、HSV データ、ラベル

情報、各領域の計測結果を利用して、領域を結合 

図 9  領域分割後   図 10 領域の境界部分 

     微小領域除去 

不要な微小領域を除去し、包括する領域に統合し

た結果と、境界部分を強調した画像。 
 本手法によって画像中の領域認識が容易に行え

る事が確認できた。 本例では、領域の同一性判断

に単純なルールのみを適応しているので、分割精度

が高くない事にも言及しておく。 

5 終終終終わりにわりにわりにわりに 
今回選択した処理は単なる一例で、ラベリング

処理は非常にプリミティブな技術であり、今まで

普通に行われていなかった、多値データに対応し

たラベリング処理が、許容できる処理時間内で利

用できる事は、従来の研究され尽くされた手法や

処理にも、新しい手法を加える事が可能となり、

新たな発展が期待できる。 
また、本ラベリング処理のコンセプト [101] は、

ラベリングに限定されたものではなく汎用的な

概念であり、本処理の領域情報管理にも同じアル

ゴリズムを使用している。 概アルゴリズムは、

２つ以上のメンバーにより構成される範囲にお

いて、任意の 2 つのメンバーを比較し同一性が見

出せる場合に、2 つのメンバーに結合情報を付与

する手段をもちい、範囲の全メンバーを 1 度検査

（交換法則が成り立つ事が前提）すれば、相互の

結合性を決定できる事を特徴とする手法（芋蔓方

式：one after another）であり、ラベリングはそ

の特殊例の１つに過ぎない事を付記する。 
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        されないされないされないされない））））直接損害直接損害直接損害直接損害、、、、間接損害間接損害間接損害間接損害、、、、偶発的偶発的偶発的偶発的なななな損害損害損害損害、、、、特別損害特別損害特別損害特別損害、、、、懲罰的損害懲罰的損害懲罰的損害懲罰的損害、、、、またはまたはまたはまたは結果損害結果損害結果損害結果損害についについについについ    

        てててて、、、、一切責任一切責任一切責任一切責任をををを負負負負わないものとしますわないものとしますわないものとしますわないものとします。。。。    



[100] [100] [100] [100] 処理速度処理速度処理速度処理速度のののの基準用基準用基準用基準用 3x33x33x33x3 平滑化平滑化平滑化平滑化((((カラーカラーカラーカラー画像画像画像画像))))プログラムプログラムプログラムプログラム（（（（CCCC 言語言語言語言語: : : : gccgccgccgcc----3.4.43.4.43.4.43.4.4    ----OOOO3333    ----Wall Wall Wall Wall ----m486m486m486m486））））    
typedef struct PIXEL { unsigned char  B, G, R, A; } PIXEL ;typedef struct PIXEL { unsigned char  B, G, R, A; } PIXEL ;typedef struct PIXEL { unsigned char  B, G, R, A; } PIXEL ;typedef struct PIXEL { unsigned char  B, G, R, A; } PIXEL ;    
// // // // ライセンスライセンスライセンスライセンスにににに関関関関してはしてはしてはしては、、、、前頁前頁前頁前頁をををを参照参照参照参照のののの事事事事    

void  **alloc2D( void *data, int sizeOfUnit, int lx, int ly )void  **alloc2D( void *data, int sizeOfUnit, int lx, int ly )void  **alloc2D( void *data, int sizeOfUnit, int lx, int ly )void  **alloc2D( void *data, int sizeOfUnit, int lx, int ly )    

{ // { // { // { // 連続連続連続連続データデータデータデータをををを、、、、配列配列配列配列データデータデータデータとしてとしてとしてとしてアクセスアクセスアクセスアクセス可能可能可能可能にするにするにするにする    

register void  **d, *base=data ;register void  **d, *base=data ;register void  **d, *base=data ;register void  **d, *base=data ;    

register int   i, s=sizeOfUnit, llx=lx, lly=ly ;register int   i, s=sizeOfUnit, llx=lx, lly=ly ;register int   i, s=sizeOfUnit, llx=lx, lly=ly ;register int   i, s=sizeOfUnit, llx=lx, lly=ly ;    
    

    if( (data==NULL) || (sizeOfUnit<1) || (lx<1) || (ly<1) ) return NULL ;    if( (data==NULL) || (sizeOfUnit<1) || (lx<1) || (ly<1) ) return NULL ;    if( (data==NULL) || (sizeOfUnit<1) || (lx<1) || (ly<1) ) return NULL ;    if( (data==NULL) || (sizeOfUnit<1) || (lx<1) || (ly<1) ) return NULL ;    

    if( (d=(void **)malloc(ly*sizeof(void *))) == NULL ) return NULL ;    if( (d=(void **)malloc(ly*sizeof(void *))) == NULL ) return NULL ;    if( (d=(void **)malloc(ly*sizeof(void *))) == NULL ) return NULL ;    if( (d=(void **)malloc(ly*sizeof(void *))) == NULL ) return NULL ;    

    for( i=0; i<lly; i++ ) d[i] = (void *)((unsigned char *)base + llx*s*i) ;    for( i=0; i<lly; i++ ) d[i] = (void *)((unsigned char *)base + llx*s*i) ;    for( i=0; i<lly; i++ ) d[i] = (void *)((unsigned char *)base + llx*s*i) ;    for( i=0; i<lly; i++ ) d[i] = (void *)((unsigned char *)base + llx*s*i) ;    

    return d ;    return d ;    return d ;    return d ;    

}}}}    
    

int  filterAint  filterAint  filterAint  filterAve3x3(PIXEL *src, PIXEL *dst, int wlx, int wly)ve3x3(PIXEL *src, PIXEL *dst, int wlx, int wly)ve3x3(PIXEL *src, PIXEL *dst, int wlx, int wly)ve3x3(PIXEL *src, PIXEL *dst, int wlx, int wly)    

{ // { // { // { // カラーカラーカラーカラー画像画像画像画像をををを R, G, B R, G, B R, G, B R, G, B 各各各各チャンネルチャンネルチャンネルチャンネル毎毎毎毎にににに平滑化処理平滑化処理平滑化処理平滑化処理するするするする    

register int   x, y, lx=wlx, ly=wly, ex=lxregister int   x, y, lx=wlx, ly=wly, ex=lxregister int   x, y, lx=wlx, ly=wly, ex=lxregister int   x, y, lx=wlx, ly=wly, ex=lx----1, ey=ly1, ey=ly1, ey=ly1, ey=ly----1, rw, gw, bw, st=1 ;1, rw, gw, bw, st=1 ;1, rw, gw, bw, st=1 ;1, rw, gw, bw, st=1 ;    

register PIXEL **w=(PIXEL **)alloc2D(dst, sizeof(PIXEL), wlx, wly) ;register PIXEL **w=(PIXEL **)alloc2D(dst, sizeof(PIXEL), wlx, wly) ;register PIXEL **w=(PIXEL **)alloc2D(dst, sizeof(PIXEL), wlx, wly) ;register PIXEL **w=(PIXEL **)alloc2D(dst, sizeof(PIXEL), wlx, wly) ;    

register PIXEL **p=(PIXEL **)alloc2D(src, sizeof(PIXEL), wlx, wly) ;register PIXEL **p=(PIXEL **)alloc2D(src, sizeof(PIXEL), wlx, wly) ;register PIXEL **p=(PIXEL **)alloc2D(src, sizeof(PIXEL), wlx, wly) ;register PIXEL **p=(PIXEL **)alloc2D(src, sizeof(PIXEL), wlx, wly) ;    

    

    if( (p==N    if( (p==N    if( (p==N    if( (p==NULL) || (w==NULL) || (wlxULL) || (w==NULL) || (wlxULL) || (w==NULL) || (wlxULL) || (w==NULL) || (wlx<3<3<3<3) || (wl) || (wl) || (wl) || (wly<3y<3y<3y<3) ) goto GOOD_BY ;) ) goto GOOD_BY ;) ) goto GOOD_BY ;) ) goto GOOD_BY ;    

    for( y=0; y<ly; w[y][0]=p[y][0], w[y][ex]=p[y][ex], y++ ) ;    for( y=0; y<ly; w[y][0]=p[y][0], w[y][ex]=p[y][ex], y++ ) ;    for( y=0; y<ly; w[y][0]=p[y][0], w[y][ex]=p[y][ex], y++ ) ;    for( y=0; y<ly; w[y][0]=p[y][0], w[y][ex]=p[y][ex], y++ ) ;    

    for( x=0; x<lx; w[0][x]=p[0][x], w[ey][x]=p[ey][x], x++ ) ;    for( x=0; x<lx; w[0][x]=p[0][x], w[ey][x]=p[ey][x], x++ ) ;    for( x=0; x<lx; w[0][x]=p[0][x], w[ey][x]=p[ey][x], x++ ) ;    for( x=0; x<lx; w[0][x]=p[0][x], w[ey][x]=p[ey][x], x++ ) ;    

    for( y=1; y<ey; y++ ) {    for( y=1; y<ey; y++ ) {    for( y=1; y<ey; y++ ) {    for( y=1; y<ey; y++ ) {    

        for( x=1; x<ex; x++ ) {        for( x=1; x<ex; x++ ) {        for( x=1; x<ex; x++ ) {        for( x=1; x<ex; x++ ) {    

                                             rw = + p[y rw = + p[y rw = + p[y rw = + p[y----1][x1][x1][x1][x----1].R + p[y1].R + p[y1].R + p[y1].R + p[y----1][x].R + p[y1][x].R + p[y1][x].R + p[y1][x].R + p[y----1][x+1].R 1][x+1].R 1][x+1].R 1][x+1].R     

                 + p[ y ][x                 + p[ y ][x                 + p[ y ][x                 + p[ y ][x----1].R + p[ y ][x].R + p[ y ][x+1].R 1].R + p[ y ][x].R + p[ y ][x+1].R 1].R + p[ y ][x].R + p[ y ][x+1].R 1].R + p[ y ][x].R + p[ y ][x+1].R     

                 + p[y+1][x                 + p[y+1][x                 + p[y+1][x                 + p[y+1][x----1].R + p[y+1][x].R + p[y+1][x+1].R ;1].R + p[y+1][x].R + p[y+1][x+1].R ;1].R + p[y+1][x].R + p[y+1][x+1].R ;1].R + p[y+1][x].R + p[y+1][x+1].R ;    

            gw = + p[y            gw = + p[y            gw = + p[y            gw = + p[y----1][x1][x1][x1][x----1].G + p[y1].G + p[y1].G + p[y1].G + p[y----1][x].G + p[y1][x].G + p[y1][x].G + p[y1][x].G + p[y----1][x+1].G 1][x+1].G 1][x+1].G 1][x+1].G     

                                               + p[ y ][x       + p[ y ][x       + p[ y ][x       + p[ y ][x----1].G + p[ y ][x].G + p[ y ][x+1].G 1].G + p[ y ][x].G + p[ y ][x+1].G 1].G + p[ y ][x].G + p[ y ][x+1].G 1].G + p[ y ][x].G + p[ y ][x+1].G     

                 + p[y+1][x                 + p[y+1][x                 + p[y+1][x                 + p[y+1][x----1].G + p[y+1][x].G + p[y+1][x+1].G ;1].G + p[y+1][x].G + p[y+1][x+1].G ;1].G + p[y+1][x].G + p[y+1][x+1].G ;1].G + p[y+1][x].G + p[y+1][x+1].G ;    

            bw = + p[y            bw = + p[y            bw = + p[y            bw = + p[y----1][x1][x1][x1][x----1].B + p[y1].B + p[y1].B + p[y1].B + p[y----1][x].B + p[y1][x].B + p[y1][x].B + p[y1][x].B + p[y----1][x+1].B 1][x+1].B 1][x+1].B 1][x+1].B     

                 + p[ y ][x                 + p[ y ][x                 + p[ y ][x                 + p[ y ][x----1].B + p[ y ][x].B + p[ y ][x+1].B 1].B + p[ y ][x].B + p[ y ][x+1].B 1].B + p[ y ][x].B + p[ y ][x+1].B 1].B + p[ y ][x].B + p[ y ][x+1].B     

                                            + p[y+1][x        + p[y+1][x        + p[y+1][x        + p[y+1][x----1].B + p[y+1][x].B + p[y+1][x+1].B ;1].B + p[y+1][x].B + p[y+1][x+1].B ;1].B + p[y+1][x].B + p[y+1][x+1].B ;1].B + p[y+1][x].B + p[y+1][x+1].B ;    

            w[y][x].R = rw / 9 ;            w[y][x].R = rw / 9 ;            w[y][x].R = rw / 9 ;            w[y][x].R = rw / 9 ;        w[y][x].G = gw / 9 ;w[y][x].G = gw / 9 ;w[y][x].G = gw / 9 ;w[y][x].G = gw / 9 ;        w[y][x].B = bw / 9 ;w[y][x].B = bw / 9 ;w[y][x].B = bw / 9 ;w[y][x].B = bw / 9 ;    

    }    }    }    }   }   }   }   }    

    st = 0 ;    st = 0 ;    st = 0 ;    st = 0 ;    

GOOD_BY:  free(p) ;  free(w) ;  return st ;GOOD_BY:  free(p) ;  free(w) ;  return st ;GOOD_BY:  free(p) ;  free(w) ;  return st ;GOOD_BY:  free(p) ;  free(w) ;  return st ;    

}}}} 
 

 

[101][101][101][101]アルゴリズムアルゴリズムアルゴリズムアルゴリズムのののの骨格部骨格部骨格部骨格部（（（（ラベリングラベリングラベリングラベリング及及及及びびびび、、、、統合処理用統合処理用統合処理用統合処理用））））のののの CrystCrystCrystCryst によるによるによるによるサンプルサンプルサンプルサンプル実装実装実装実装    
// C// C// C// C ででででコンパイルコンパイルコンパイルコンパイル可能可能可能可能コードコードコードコード（（（（構造体構造体構造体構造体のののの定義定義定義定義はははは必要必要必要必要））））ライセンスライセンスライセンスライセンスにににに関関関関してはしてはしてはしては、、、、前頁前頁前頁前頁をををを参照参照参照参照のののの事事事事    

LEAD       scanningPoint, searchPoint ;LEAD       scanningPoint, searchPoint ;LEAD       scanningPoint, searchPoint ;LEAD       scanningPoint, searchPoint ;    

TARGET     something, neighborhood ;TARGET     something, neighborhood ;TARGET     something, neighborhood ;TARGET     something, neighborhood ;    

OBJECT     thing1, thing2 ;OBJECT     thing1, thing2 ;OBJECT     thing1, thing2 ;OBJECT     thing1, thing2 ;    
    

for( scanningPoint.here=0; scanningPoint.here<ScanningField; scafor( scanningPoint.here=0; scanningPoint.here<ScanningField; scafor( scanningPoint.here=0; scanningPoint.here<ScanningField; scafor( scanningPoint.here=0; scanningPoint.here<ScanningField; scanningPoint.here++ ) {nningPoint.here++ ) {nningPoint.here++ ) {nningPoint.here++ ) {    

  if( (something=PickUp(scanningPoint)).entity == EUREKA ) {     // Scanning MODE  if( (something=PickUp(scanningPoint)).entity == EUREKA ) {     // Scanning MODE  if( (something=PickUp(scanningPoint)).entity == EUREKA ) {     // Scanning MODE  if( (something=PickUp(scanningPoint)).entity == EUREKA ) {     // Scanning MODE    

    if ( something.type == ATOM )         //Registration or Acquisition of object    if ( something.type == ATOM )         //Registration or Acquisition of object    if ( something.type == ATOM )         //Registration or Acquisition of object    if ( something.type == ATOM )         //Registration or Acquisition of object    

         thing1 = registrationAsObject(something, getObjectGroup(NEWGR         thing1 = registrationAsObject(something, getObjectGroup(NEWGR         thing1 = registrationAsObject(something, getObjectGroup(NEWGR         thing1 = registrationAsObject(something, getObjectGroup(NEWGROUP)) ;OUP)) ;OUP)) ;OUP)) ;    

    else thing1 = getObjectGroup(something) ;         // something.type == OBJECT    else thing1 = getObjectGroup(something) ;         // something.type == OBJECT    else thing1 = getObjectGroup(something) ;         // something.type == OBJECT    else thing1 = getObjectGroup(something) ;         // something.type == OBJECT    

    SearchField = (searchPoint=initSearchField(scanningPoint)).field ;    SearchField = (searchPoint=initSearchField(scanningPoint)).field ;    SearchField = (searchPoint=initSearchField(scanningPoint)).field ;    SearchField = (searchPoint=initSearchField(scanningPoint)).field ;    

    for( searchPoint.here=0; searchPoint.here<SearchField; searchPoint.here++ ) {    for( searchPoint.here=0; searchPoint.here<SearchField; searchPoint.here++ ) {    for( searchPoint.here=0; searchPoint.here<SearchField; searchPoint.here++ ) {    for( searchPoint.here=0; searchPoint.here<SearchField; searchPoint.here++ ) {    

      if( (ne      if( (ne      if( (ne      if( (neighborhood=PickUp(searchPoint)).entity == EUREKA ) {// Search MODEighborhood=PickUp(searchPoint)).entity == EUREKA ) {// Search MODEighborhood=PickUp(searchPoint)).entity == EUREKA ) {// Search MODEighborhood=PickUp(searchPoint)).entity == EUREKA ) {// Search MODE    

        if ( neighborhood.type == ATOM )  // Registration or Acquisition        if ( neighborhood.type == ATOM )  // Registration or Acquisition        if ( neighborhood.type == ATOM )  // Registration or Acquisition        if ( neighborhood.type == ATOM )  // Registration or Acquisition    of objectof objectof objectof object    

              thing2 = registrationAsObject(neighborhood, getObjectGroup(NEWGROUP)) ;              thing2 = registrationAsObject(neighborhood, getObjectGroup(NEWGROUP)) ;              thing2 = registrationAsObject(neighborhood, getObjectGroup(NEWGROUP)) ;              thing2 = registrationAsObject(neighborhood, getObjectGroup(NEWGROUP)) ;    

        else  thing2        else  thing2        else  thing2        else  thing2 = getObjectGroup(neighborhood) ; // neighborhood.type == OBJECT = getObjectGroup(neighborhood) ; // neighborhood.type == OBJECT = getObjectGroup(neighborhood) ; // neighborhood.type == OBJECT = getObjectGroup(neighborhood) ; // neighborhood.type == OBJECT    

        if( checkOfRelationForConfirmation(thing1, thing2) == CANDIDATES ) {        if( checkOfRelationForConfirmation(thing1, thing2) == CANDIDATES ) {        if( checkOfRelationForConfirmation(thing1, thing2) == CANDIDATES ) {        if( checkOfRelationForConfirmation(thing1, thing2) == CANDIDATES ) {    

          if( checkObjectAttribute(thing1, thing2) == SAME) binding(thing2, thing1) ;          if( checkObjectAttribute(thing1, thing2) == SAME) binding(thing2, thing1) ;          if( checkObjectAttribute(thing1, thing2) == SAME) binding(thing2, thing1) ;          if( checkObjectAttribute(thing1, thing2) == SAME) binding(thing2, thing1) ;    

} } } } }} } } } }} } } } }} } } } } 



要素要素要素要素ののののグループグループグループグループ化化化化アルゴリズムアルゴリズムアルゴリズムアルゴリズムにににに関関関関してしてしてしてのののの記載記載記載記載    
 
対象物（特定グループに属する要素群）は、ATOM（1 番小さな構成単位）の 1 つ以上の集まりであり、同

一対象物を構成する可能性がある（隣接した）ATOM が同じ属性を持つ場合、隣接した対象物は 1 つの対

象物(同一のグループに帰属）であると定義する。 
 
１、対象領域内を走査し処理すべき ATOM を探す。 
 
２、見つかった ATOM が登録済みの対象物(の一部)でない場合は、新たに対象物として登録する。 

（概対象物を、対象物Ａとする） 
 

３、関連性を持つ可能性のある ATOM 又は対象物（概対象物を、対象物Ｂ※１とする）を探査する。【２

次元のラベリング処理の場合は、周辺（隣接条件を満たす、４連結又或いは８連結）を探査。】未登

録の ATOM が見つかれば、新規の対象物（対象物Ｂ）として登録する。 
   ※１：対象物Ｂは、1 つ以上の対象物の総称 
 

４、関連性を持つ可能性のある対象物Ｂが探査により見つかった場合は、処理対象の同一性を決定する属性に

従い、対象物Ａと対象物Ｂの同一性判定を行い、同一であると判断できる場合は、１つの対象物として、統合

する処理を行う。 

【２次元のラベリング処理の場合、同一性があり１つの対象物であるとの判断基準は、対象物Ａ、対象物Ｂが

隣接した、異なる対象物と認識された場合】 
 

５、全領域走査の完了により、全対象物に対する同一性の確認処理が完了する 

 


