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В настоящее время компьютеризация в нашем обществе очень быстрыми
темпами и играет огромную роль в жизни человека. При помощи
компьютерных технологий автоматизируется широкий круг процессов,
которые в недалеком прошлом возлагались на человека. Информационные
технологии используются повсюду: в промышленности, в транспорте, в быту
и пр. Программисты всего мира, не покладая рук, разрабатывают новые и
совершенствуют уже существующие алгоритмы автоматизации.

Решение проблемы идентификации автомобиля по регистрационному
номерному знаку является важным аспектом безопасности и контроля.
Использовать такой продукт можно в различных сферах применения,
касающихся автотранспорта. Примером могут служить автотранспортные
предприятия, заправочные станции, контроль скорости движения,
автомобильные стоянки, контроль въезда на территорию предприятия и т.п.

Сегментация является, как правило,  первым этапом  в работе систем
анализа изображений и возможно, самым важным и сложным. Сегментацией
называется разбиение изображений на прилегающие друг к другу области,
которые являются однородными относительно некоторых характеристик
изображения. Основная идея этого процесса заключается в следующем:
каждый пиксель изображения может быть связан с некоторыми визуальными
свойствами, такими как яркость, цвет и текстура.  В пределах одного объекта
эти атрибуты изменяются относительно мало, тогда как при переходе через
границу от одного объекта к другому обычно происходит существенное
изменение одного из этих атрибутов.

Cегмент номерной пластинки помимо символа содержит излишнее
пространство, а также другие нежелательные элементы [1-2]. Мы понимаем
под термином «сегмент»  часть номерной пластинки, определенной
посредством алгоритма горизонтального сегментирования. Пока сегмент
обрабатывается адаптивным фильтром, он состоит только из черных и белых
пикселей. Соседние  пиксели группируются  вместе в большие части, и одна из
них принимается за символ. Наша задача определить нужный сегмент   из
нескольких групп и оставить только ту группу, которая представляет  наш
символ. Иллюстрация этой концепции представлен  на рисунке  1.

После   фильтрации  пластинки ( рис. 2, a) f (x,y) мы получим ее
горизонтальную проекцию px(x). Мы используем  эту проекцию для
определения границ между сегментированными символами   ( рис. 2, б).



Пусть сегмент определен дискретной функцией f(x,y) в относительной
системе координат, [0,0] - верхний левый угол сегмента и [w-1,h-1]-нижний
правый угол , где w и h размеры сегмента. Значение функции f(x,y) равно «1»
для черных пикселей и «0» для белого пространства.

Группа Р есть множество всех соседних пикселей [х,у], который
представляет непрерывный элемент. Пиксель [х,у] принадлежит
пространству Р, если  найдется по крайней мере один пиксель [х’,у’] из Р, так
что   [х,у] и [х’,у’] окажутся соседями:

[x,y] P [х’,у’] P: [x,y] 4 [х’,у’]

Рисунок  1 - Горизонтальное сегментирование номерной пластинки содержащей несколько
групп ( pieces)   соседних пикселей.

Рисунок  2 - (а)Номерная пдастинка после адаптивного распознавания
(б) Горизонтальное проецирование пластинки с обнаруженными пиками

Запись 4b означает  бинарное соотношение, то есть  «а является

соседом в в четырехпиксельном  соседстве»
[x,y] 4 [х’,у’] ==1

Цель горизонтального сегментирования обнаружить и выделить
группы

( pieces) из сегмента пластинки.



Пусть группа Р является множеством (соседних) пикселей [x,y]
Пусть группа S является множеством  пикселей из Р, определяемых

функцией f(x,y)
Пусть группа Х является множеством  черных пикселей из Р:
Х={[x,y] |f(x,y)=1}
Пусть группа A является дополнительным множеством  пикселей.

Принцип алгоритма иллюстрируется следующим псевдокодом:
let set S =
let set X = {[x, y] f (x, y) =1^[0,0] [x, y] < [w, h]}
while set X is not empty do
begin
let set  R =
let set A =
pull one pixel  from set X and insert it into set A
while set A is not empty do
begin
let   [x, y]  be a certain pixel  from A
pull   pixel   [x, y]  from  a  set A
if f (x, y) =1^[x, y] A^[0,0] [x, y] < [w, h] then
begin
pull  pixel  [x, y]  from  set A and  insert  it  into  set  R
insert pixels [x -1, y] , [x +1, y] , [x, y -1] , [x, y +1]   into  set A
end
end
add R to set S
end

В последние годы появляется все больше прикладных областей, в
которых актуально применение методов сегементации - это системы
распознавания документов,   мультимедийные   базы   данных , передача
видео через сеть

Интернета, цифровая фотография, сжатие изображений и др [3].
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