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摘要 

從影像或視訊序列中將文字區塊擷取出

來之用途顯見於相當多的應用領域。本論文擬

提出由自然場景相片中擷取文字區塊的方法。

在自然場景相片中欲得到一些文字資訊，必頇

先將影像中的文字區塊切割出來，以便後續文

字的辨識，因此文字擷取的正確率對於文字的

辨識有很大的影響。本篇研究論文，使用一個

快速的連通元件演算法產生各個連通元件，並

利用簡單的幾何特徵過濾大量的連通元件，接

著對剩下的連通元件進行小波與紋理特徵的

擷取，將其擷取的特徵送到 Adaboost 作為其輸

入，然後利用 Adaboost 演算法所訓練出來的強

分類器進行篩選判斷。本研究實驗結合離散小

波與紋理特徵，使得在文字定位的擷取正確率

達 94.65 %以上；此外透過 Adaboost 演算法的

快速收斂，更可以減少計算成本的浪費。 

關鍵詞：文字偵測、離散小波、Adaboost 

Abstract 
Extracting text region from images or video 

streams can be widely used in various application 

fields. A new method for text extraction in natural 

scene background is proposed in this study. This 

proposed method employs the 

connected-component (CC) based text extraction 

skills to produce automatic detection and 

segmentation of text from the digital images. The 

fast algorithm for labeling connected component 

is developed to generate CCs. The wavelet and 

texture are extracted from the remaining CCs, 

and these features are provided to the Adaboost 

classifier as an input for classification. With the 

strong classifiers, the CCs can be easily 

categorized either as texts or non-text character. 

Due to this circumstance, CC can be categorized 

as the text and then produce the final extraction 

result. The result can successfully facilitate the 

precision rates of text extraction up to 94.65 % 

and the computational cost can be efficiently 

reduced through the speed of convergence of 

Adaboost algorithm. 

Keywords: Text detection、Discrete Wavelet、
Adaboost 

1. 前言 

隨著資訊的成長，數位影像往往具備了許

多重要的文字資訊。一般街道場景的影像通常

都包含許多標誌和廣告看板，這些文字能夠傳

達給我們名稱、交通、商業及注意等重要訊息，

透過文字偵測技術便可將數位影像中的資訊

傳遞給使用者做進一步的運用，通常這種處理

技術會先對該影像進行文字偵測與擷取等前

置處理動作，再將所結取的結果輸入至文字辨

識系統裡進行文字辨識，因此文字的偵測與擷

取可是非常重要的一部分。 

本研究主要是利用連通元件演算法去找

出影像文字區塊的所在，針對文字的「排列」、

「字型大小」及「文字與背景所呈現出的強烈

對比」等性質去進行分析判斷。對於這些性質

的應用技術包含以紋理為基礎及以連通元件

為基礎的方法。 

以紋理為基礎的方法是藉由文字在影像

中為較特殊紋理的特性，通常在對比上文字與

背景會有一定得差異，水平密度排列成周期性

的變化，文字間的距離會呈等距，藉由這些紋

理特性便可將文字擷取出來。最常見的紋理分

析技術如下： 

1. 嘉伯濾波器 (Gabor Filiter) 

2. 離散餘弦轉換 (Discrete Cosine Transform) 

3. 小波轉換 (Wavelet Transform) 

4. 空間域變異 (Spatial Variance) 

這些方法是藉由影像中每個子區塊的頻

率係數來判定是否為文字區塊，再利用數位影

像處理中的形態學技術去對所得的區塊做運

算。例如[15]對於背景較為複雜的影像進行文

字擷取，假設對一張影像沿著水平方向去計算

空間域的變異(Spatial Variance)，通常在有文字

的地方變異程度較大，因此可以找出文字所形
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成的邊緣，再透過一些限制做為成對組合的條

件，譬如兩個邊投影到座標軸上，必頇有大部

分是重疊；上升邊緣需在下降邊緣上面；兩個

邊線中間不應有其他邊出現等等，就能將初步

偵測所找到的邊緣組合成可能的文字區塊。 

其他如 Wu 等人[14]提出一種多重尺度紋

理分割的方法去偵測影像中文字，利用九個濾

波器來求得九種紋理特徵，每一個像素在九種

紋理特徵中的值會形成一特徵向量，採用 

K-mean 分群法對這些向量作分群(Clustering)，

便可切出類文字的區塊。這些區塊中能量係數

較高的區塊將被視為可能的文字區塊。再利用

文字與背景會成強烈對比的特性，使用二階高

斯導數來找出明顯的邊，最後用一些相似的高

度及排列過濾，並進行連接區塊計算。 

另一種以連通元件為基礎的方法是藉由

文字中邊緣的來排情況，或者相同顏色所組成

的排列情況來尋找文字區塊，這個方法不僅可

將文字區塊位置偵測出來，同時還能對其定位。

例如運用在辨識貨物中具有文字資訊區塊的

擷取[12]，利用量化過後影像中像素之間差異

去找出潛在字元的邊界，依據邊界上的像素利

用區域門檻值進行候選文字的選擇，再將具用

相同灰階的潛在文字連結成連通元，最後用一

些啟發式條件進行過濾誤判的連通元件區

塊。 

還有利用堆疊的方式偵測出所有連通元

件[2]，經過三個階段的合併方式來進行連通元

件合併，而這三個階段分別是利用元件之間彼

此的重疊性、各元件之間的間隔大小與元件兩

側鄰居間隔差異來決定兩個元件是否需要被

合併。最後再利用字元區塊投映與鄰近元件位

置差異檢測方式，來找出文字的所在區域。 

綜觀上述本篇論文主要目的有下面三點： 

 自動偵測與擷取數位影像中文字的所在

位置 

 結合連通元件與紋理技術 

 提高文字正確擷取率與系統效能。 

2. 文字擷取技術 

本研究包括兩大部分：影像前處理及分類

器訓練，其中影像前處理部分包含二值化、邊

緣偵測、連通元件等前處理技術。前處理之後

產生的候選區塊必需透過一些前置過濾，再輸

入至分類器進行訓練，其訓練樣本影像包含了

文字樣本和非文字樣本，接著對訓練樣本影像

與候選的文字區塊進行特徵擷取，將特徵輸入

到 Adaboost 裡進行分類器的訓練與判斷，隨後

利用所得的強分類器去過濾掉非文字的區塊，

並將文字區塊輸出，最後透過一些簡單的區塊

連接技術將分散的文字區塊連接，並將其連接

的結果當作為最終的擷取結果，而本研究系統

架構如圖 1。 

 

圖 1 系統架構 

2.1 二值化 

若欲將前景物件從背景裡抽取出來，使後

續動作能夠變得較為簡單時，所需的方法就是

影像二值化，觀察影像中灰階值分佈的情況，

藉由這些分佈找出適當的門檻值。在本實驗中

將採用自動計算門檻值的方法，稱之為 Otsu

二值化方法[5]。主要的方法為找出一個門檻值，

能使各群集變異數的加權總合為最小，方法如

下： 

假設𝑇∗為最佳門檻值，故利用這個𝑇∗將影

像中之像素分成兩個群，如圖 2 所示的 C1 和

C2。其中，C1 內的中任何一個灰階值 f(x,y)，

必定滿足 0  f(x,y) 𝑇∗，而 C2 內中的任何

一個灰階值則是滿足𝑇∗+1  f(x,y)   255。 

在 Otsu 中提出了兩個條件，只要任何一者

成立時即可決定𝑇∗的值。 

 

條件1. 𝑇∗的決定會滿足 C1與C2之間變異數







為最大(可看成 C1 與 C2 之間分的最

開)。 

條件2. 𝑇∗的決定會滿足 C1 內變異數加上 C2

內的變異數之和為最小(C1與C2間灰

階值差異最小)。 

 

以上二個條件只要有一個成立即可決定

其𝑇∗的值。由於目前並沒有很好的方法可以快

速的找到𝑇∗，因此在這裡需將 0~255 之間所有

的灰階值帶入計算，再從最小的變異數中得到

對應的灰階值𝑇∗，即可決定出 C1 和 C2 之間的

最佳門檻值。 

 

圖 2 影像分區示意圖 

2.2 邊緣偵測  

邊緣偵測的主要目的再找出物件與背景

的分界，也就是找出兩個重疊物件之間的間隔。

本論文採用 Cnny 邊緣偵測法步驟如下： 

 

步驟1： 高斯平滑濾波器，用來過濾雜訊 

 

步驟2： 計算梯度值與角度，利用 Sobel 算子

去計算影像梯度值 

 

步驟3： 非最大值抑制法，上一步驟可以找到

邊緣的位置，但是可能找到的邊緣不

只一個像素，故此步驟將大於一個像

素的邊緣，細化成一個像素之大小。 

 

步驟4： 雙門檻值演算法，由於步驟 3 可能會

出現邊線斷裂和刪除不正確邊界點的

問題。因此在步驟 4 中提供了兩個門

檻值來增加其偵測上的彈性，分別為

TH和 TL。當在步驟 3 所得到的各邊緣

點的候選點中，若梯度值大於 TH的話，

則判定為邊緣點。若邊緣點介於 TH

和 TL之間，且八鄰接中包括一個以上

的邊緣點，則會將此點補救回來，但

若其值小於 TL時則視為非邊緣點。 

 

(a) (b) 

圖 3 Canny 邊緣偵測(a)二值化影像 

(b)邊緣偵測後 

2.3 連通元件標記法 

連通元件標記是透過像素與相連的像素

連接，將整個影像中相連像素所連成的物件標

示出來，通常相連的像素可分為四連通和八連

通。本研究將使用 Suzuki[13]所提出的一個連

通元件演算法，該方法能夠大幅減少標記所需

花費的時間。 

 

步驟1： 先以第一次掃描得到初始標記，之後

反覆進行逆向掃描和順向掃描更新標

記，直到標記無改變即停止。 

 

  
(a) (b) 

圖 4 連通元件掃描方式(a)順向(b)逆向 

 

步驟2： 第一次掃描的目的，用來求得初始標

記，掃描的標記如公式 1、公式 2。其

中 g 為標記影像，FB 為非邊點，m 為

標記，Ms 為鄰居的座標集合(除了 e

以外)，T 為標記相連表。當每次標記

完 g 後都要更新標記相連表 T，如公

式 3 

 

步驟3： 第一次掃描後的掃描，此步驟分為逆

向掃描和順向掃描及更新標記，分別

如公式 4、公式 5 及公式 6。 

 

完成連通元件標記法後，影像中的連通元

件數量會非常多且大多是多餘的，如圖 5(a)所

示，所以利用一些幾何特徵當作簡單的前置過

濾條件，其前置條件如表 1。 

 

 



g x, y =  

 
 
 
     

FB  if b x, y = FB , 
m,  m = m + 1  if ∀ i, j ∈ Ms g x − i, y − j = FB , 
Tmin  x, y  otherwise, 

 

(公式 1) 

 
 

Tmin  x, y = min[{T[g(x − i, y − j)]|i, j ∈ Ms}] 
 

(公式 2) 

 

 

                     
                               

  
  

non − operation if  b x, y = FB  

T m = m   if∀ i, j ∈ Ms g x − i, y − j = FB , 
T g x − i, y − j  = Tmin  x, y  if g(x − i, y − j) ≠ FB  

  
 

(公式 3) 

g(x, y  
FB    if g x, y = FB

Tmin  x, y   otherwise
 ) 

 

(公式 4) 

 

Tmin (x, y) = min[{T[g(x − i, y − j)]|i, j ∈ M}] 
 

(公式 5) 

 

 
 
 
  

 

non − operation   if g x, y = FB  

T g x − i, y − j  = Tmin  x, y  if g(x − i, y − j) ≠ FB  

 

 

(公式 6) 

 

參數說明 

W：原始影像的寬。 

H：原始影像的高。 

cW：連通元件區塊的寬。 

cH：連通元件區塊的高。 

cE：連通元件區塊的邊緣點。 

 

表 1 前置過濾規則表 

過濾條件 過濾目的 

cW / cH > 2 和 cE < 

2(cW + cH) 或 

cH / cW > 1 和 cE < 

1.5(cW + cH) 

邊緣像素個數太少 

cW > W / 2 或 cH > 

H / 2 
連通元件區塊太大 

cWcH  < 50 
連通元件區塊面積太

小 

cWcH 8  或 

cWcH  8  
長寬比太大 

cW > 2cH 
連通元件區塊寬度異

常 

cH < 16 
連通元件區塊高度太

小 

 

 

 

 

 

 

 

 

  
(a) (b) 

圖 5(a)連通元件標記結果(b)前置過濾結果 

3. 分類器訓練 

3.1 離散小波轉換 

離散小波轉換的技術有許多種，其中以

Harr 小波轉換為最簡單的小波轉換(Wavelet 

Transform)，因此在本研究方法中採用了此離

散小波轉換方式來獲得能量係數，將其所求得

的能量係數做為影像特徵。  

Haar 小波轉換會針對每一個相鄰的像素

做處理，每一個相鄰像素的加總會存放在低頻

頻道，也就是重要的頻道；而相鄰像素的相減，

一張圖在平滑的區域的像素值之間差異並不

大，所以相減之後的值並無太大的變化，但如

果是在一張圖的邊緣區域，則相減之後差異很

大，所以會造成強化邊緣的效果，而這些相鄰

像素相減的值會存放在高頻頻道。 

每一階段的Haar小波的轉換有兩個步驟，

第一個步驟為水平切割，顧名思義是處理水平

方向且由左至右的相鄰像素相加與相減，分別

存放在低頻頻道與高頻頻道，水平切割完之後



緊接著第二步驟為垂直切割，它的處理順序為

垂直方向且從上到下，運算的模式與水平切割

相同，圖 6 為一階 haar 小波轉換的結果。 

 

圖 6 Haar 轉換後 

 

經過轉換後的影像有四個頻道，分別利用

這四個頻道中的小波能量係數去做影像特徵

值計算。其特徵共有 4 種如下： 

 

特徵 1.平均值 

𝝁 =
𝟏

𝑴 ∗ 𝑵
  𝒔(𝒊, 𝒋)

𝑵

𝒋=𝟏

𝑴

𝒊=𝟏

 (公式 7) 

 

特徵 2.標準差 

𝝈𝟐 =
𝟏

𝑴 ∗ 𝑵
   (𝒔 𝒊, 𝒋 − 𝝁)𝟐

𝑵

𝒋=𝟏

𝑴

𝒊=𝟏

 (公式 8) 

 

特徵 3.能量 

𝟏

𝑴 × 𝑵
  𝒔(𝒊, 𝒋)𝟐

𝑵

𝒋

𝑴

𝒊

 (公式 9) 

 

特徵 4.二維動量 

  𝒁𝒊 − 𝝁 𝟐𝑷(𝒁𝒊)

𝟐𝟓𝟓

𝒊=𝟎

 (公式 10) 

 

3.2 紋理 

1973 年由 Haralick 等人[8]提出灰階共生

矩陣 (Gray Level Co-occurrence Matrix) ，利用

統計分析的方式去計算影像像素的分佈情況，

藉由檢視在相同的幾何位置上兩相對像素的

相關性，以達到描述影像紋理的代表性特徵。 

共生矩陣常見的表示為𝑃(𝑖, 𝑗, 𝑑, 𝜃)，在本

研究中，i 與 j 為小波係數值，而 d 則是指 i 與

j 之間的距離，𝜃則是指在 i 與 j 之間的方向，

其方向共分為 0 、 45 、 90 和 135 等四個角

度如圖 7 所示。 

 

圖 7 共生矩陣的四個方向示意圖 

 

 

圖 8 共生矩陣的例子 

 
 本研究採用了 Haralick[8]所提出的 14 種

特徵的其中 4 種特徵去做為區塊的紋理特徵，

並使用共生特徵矩陣去進行特徵分析，其特徵

如下： 

 

特徵 5. 同質性 

  
𝑷(𝒊, 𝒋, 𝒅, 𝜽)

𝟏 + (𝒊 + 𝒋)𝟐
𝒋𝒊

 (公式 11) 

 

特徵 6. 相關性 

  
 𝒊 − 𝝁𝒙  𝒋 − 𝝁𝒚 𝑷(𝒊, 𝒋, 𝒅, 𝜽)

𝝈𝒙𝝈𝒚
𝒋𝒊

 (公式 12) 

 

特徵 7. 對比度 

   𝒊 − 𝒋 𝟐𝑷(𝒊, 𝒋, 𝒅, 𝜽)

𝒋𝒊

 (公式 13) 

 

特徵 8. 熵 

−𝟏

𝑴 × 𝑵
  𝒔(𝒊, 𝒋)𝟐 𝒍𝒐𝒈𝒔(𝒊, 𝒋)𝟐

𝑵

𝒋=𝟏

𝑴

𝒊=𝟏

 (公式 14) 

 

因為共生矩陣有 4 個方向，故小波中的 4

個頻道都會有 16 種共生矩陣特徵，再加上前



面的小波係數特徵，每個區塊與訓練樣本都會

有80種特徵，將這80種區塊特徵做為Adaboost

的輸入。 

3.3 Adaboost 演算法 

本研究所採用的技術為 boosting 中的

Adaboost[7]，主要的想法是整合多個分類器學

習效果，讓分類的精確度得以提高，其中某個

機制是針對分類器所學習不好的訓練資料，再

加以學習，如此便可能使得較不好學習的資料

得以正確的被分類。 

給予一樣本集： ),(,),,( 11 mm yxyx  ，其

中 }1,1{,  YyXx ii  

初始化權重： ./1)( miDi   

疊代次數 Tt ,,1 ： 

 使用分佈樣本 Dt去訓練弱分類器 

 得到一個分類器的假說 }1,1{ Xht： ， 

其錯誤率： ].)([Pr ~ iitDit yxh
t

  

 計算權重： )
1

ln(
2

1

t

t

t






  

 更新：  
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其中， tZ 是一個正規化因子（使得 1tD 成

為一個分佈）。 

輸出最終預測： 

).)(()(
1





T

t

tt xhsignxH   

圖 9 Adaboost 演算法 

Adaboost 的演算法如圖 9 所示，一開始先

給定一組訓練樣本集(x1,y1),…, (xm,ym)，其中 xi

代表的是訓練資料，而 yi則是屬於某些標籤的

集合 Y。在本研究中由於是兩類別的問題，因

此假設 Y={-1,+1}。Adaboost 會重覆執行 t 

=1,…,T 次疊代訓練，其中每次它所需學習的樣

本會不斷的改變，重新被選取的樣本是依循著

𝐷𝑡(𝑖)這個權重關係，從此演算法中可以看出這

個權重值的大小是隨著預測的對錯改變，也就

是會將先前預測錯誤的樣本加重其權重值，使

其錯誤的樣本再被選取的機率得以提升，並將

先前預測正確的樣本減少其權重值，以降低重

複訓練的機率。 

3.4 分類回歸樹 

分 類 與 迴 歸 樹 (Classification and 

Regression Trees, CART) 是 在 1984 年 由

Breiman 等學者所提出，利用二元遞迴分割

(Binary Recursive Partitioning)的過程來分析龐

大的資料集，CART 會依照預測變數與其相對

的各項指標，將現有的訓練樣本劃分成數個已

知的類別，並將其劃分的程序整理成一連串的

規則(Rule)。 

本研究利用了下面的方法建立CART的節

點 ， 假 設 有 一 樣 本 集

S = { 𝑥1, 𝑦1 ,  𝑥2, 𝑦2 , … , (𝑥𝑚 , 𝑦𝑚 )}，在這裡各自

的xj屬於樣本空間(x ∈ 𝑅𝑛 )，即維度為 n 的實數

向量，表示為{ 𝑥1

𝑗
, 𝑦1

𝑗
 ,  𝑥2

𝑗
, 𝑦2

𝑗
 , … , (𝑥𝑛

𝑗
, 𝑦𝑛

𝑗
)}，

而且各自的標籤( label )𝑦𝑖屬於有限的標籤空

間 Y，在本研究中，為二元分類之問題，故在

這裡𝑌 = {1, −1}。 

 建立 CART 節點的方法： 

步驟1： 對於每一特徵，找出ㄧ個適當的門檻

值 θ，使得分割樣本空間的錯誤率最

低。 

步驟2： 選擇具有最小錯誤的第 i 個特徵，並

建立一個 CART 節點。 

(1) 設定分支條件。 

(2) 將分支的結果( True/False )連結到葉節

點，並擁有各自的分類。 

假設葉節點的錯誤指的是樣本被分類錯

誤的機率，則當在樹的建立期間遭遇到錯誤分

類時，我們將在葉節點上停止。建立整個 CART

樹的步驟如下： 

 



  建立 CART 樹的步驟： 

步驟1： 建立根節點( Root ) 。 

步驟2： 選擇錯誤率最大的葉節點。 

步驟3： 建立新的節點，使用與該節點相關的

樣本。 

步驟4： 替換該葉節點。 

步驟5： 重複步驟 2-4 直到所有葉節點都沒有

錯誤或達到預設停止條件。 

  

圖 10 使用 Adaboost 過濾後的結果 

3.5 文字區塊合併 

最後本研究加入了文字區塊連接藉以來

確認文字區塊的正確性，以彌補 Adaboost 可能

產生的文字區塊遺失的問題，並將其結果做為

最後的擷取結果。 

先從某一文字區塊 A 開始進行掃描，其掃

描方式是將區塊 A 的高度放大兩倍，由左到右

進行水平方向的掃描。假使有一個連通元件 B

滿足了下面的任一條件時，將其視為同一個群

集，並以遞迴的方式去完成所有的群集。 

範圍1. 挑選具有較小高度(bH)的兩區塊，以 A

區塊做為基準線，上下延伸各 bH/7

長。 

範圍2. A 區塊在上：A 區塊的下界為基準，往

上延伸 bH/2 長，往下延伸 bH 長。A 區

塊在下：A 區塊的上界為基準，往上延

伸 bH 長，往下延伸 bH/2 長。 

濾除： 

1. 不在同一文字線上的區塊。 

2. 高度不滿足合併條件的區塊。 

3. 獨立的文字區塊。 

 

 

  
(a) (b) 

圖 11 基準線示意圖 (a) 基準線在上 

(b) 基準線在下 

 

  

圖 12 文字區塊連接的結果 

4. 實驗結果與分析 

4.1 系統效能 

本實驗中總共測試了 50 張影像，共 16621

個連通元件，其中文字連通元件的個數為 1224，

而非文字連通元件之個數為 14997。 

召回率 𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙 =
𝐷𝑐

𝐷𝑐 + 𝐷𝑢
 (公式 15) 

 

準確率(𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛) =
𝐷𝑐

𝐷𝑐 + 𝐷𝑞
 

 

(公式 16) 

 

其中 Dc 為文字區塊被分類正確的個數，

Du 為文字區塊中被分類成非文字區塊的個數，

Dq 為非文字區塊被分類成文字區塊的個數，

其系統效能如表 2。 
 

表 2 系統效能 

 

召回率 準確率 

訓練樣本 86.15％ 90.16 

測試樣本 92.76 94.65 

 

本實驗主要測試的影像為數位影像中具

有文字訊息之影像，本實驗中偵測與擷取的結

果如圖 13。 

資 
料 

效 
能 



  
(a) (b) 

  
(c) (d) 

  
(e) (f) 

  
(g) (h) 

圖 13 實驗結果 

4.2 文字偵測與擷取校能分析 

在本實驗中，在某些特定的環境下，會導

致前處理效果不佳以及最終的擷取結果令人

不滿意。 

1. 在二值化階段：對於環境光線、陰影、髒污

等影像具有較多的限制，因此對圖中有陰影

的部分明顯處理的較差，也造成最後二值化

結果不佳，如圖 14。 

  
(a) (b) 

圖 14 二值化不佳的例子(a)原始影像(b)不

佳結果 

2. 合併階段：由於進行文字區塊合併是依據在

水平方向上周團的區塊條件來判斷是否需

要合併若文字的排列不是依照水平方向時，

便會導致其最後結果的失敗，如圖 15。 

 

  
(a) (b) 

圖 15 合併失敗(a)原始影像(b)失敗結果 

5. 結論與未來展望 

在本研究中，提出了一個以 Adaboost 演算

法為基礎去建立一個快速的文字擷取系統，並

結合連通元件標記法與紋理分析的優點，因此

本系統同時具有文字定位與較佳特徵描述的

能力；首先連通元件標記法去對數位影像中文

字區塊做定位處理，接著再利用離散小波與紋

理特徵去對所擷取的文字區塊進行分類判斷；

最後本實驗的擷取正確率達 94.65 %以上，在

同一相關領域中這樣的擷取率己達不錯的水

準；將這樣的擷取結果進一步輸入到 OCR 中，

可以使 OCR 的辨識正確率更加的提升。 

實驗中透過一些的失敗與成功案例，了解

未來的工作仍有許多可以處理的空間，例如影

像中的陰影、反光等外在干擾因素的處理，都

是值得去深入研究，因此本研究未來的工作將

把其焦點放在如何去設計一個適應性的影像

修補方式，使得後續的工作效能可以獲得提

升。 
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