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中文摘要 

 

隨著科技日益進步，利用圖像尋找想要之資料也越來普及，也隨著休

閒意識的抬頭，組裝模型也成為了一種休閒，但相關的資訊卻跟不上時代

潮流，消費者與店家溝通不良是家常便飯，這是因為彼此都存在著資訊落

差，而現今的圖像搜尋也只是找出相似之圖像，並不會即時地找出相關資

訊，若有一種透過圖像搜尋並顯示相關資訊之系統，即使是對模型都不懂

的使用者，只要上傳模型圖像，就能找出相關資訊，並與店家溝通，而店

家也能透過此系統，來增加自身的模型相關知識，並介紹給客人。因此，

本專題所提出之以色階分佈之技術實作模型檢索系統，讓使用者自行上傳

照片，並分析使用者的圖像為主要之訴求，並利用本系統建立的圖像資料

庫比對系統來進行判斷，並且提供比對後之結果，而結果圖像有範例塗裝

與市價、模型比例、簡介等相關資訊 

 

 

 

 

 

關鍵詞：圖像檢索、色階分布 
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第壹章 緒論 
 

第一節 前言 

 

隨著科技越來越發達的現代，人手一機隨時拍照、上傳圖片影像已是

常見的現象了，也因此發展出圖像化搜尋技術，一張圖像包含了非常多的

資訊，包括：紋理、色彩、甚至是檔名等等，都是一張圖像的資訊內容，

而網路巨擘 Google 也開發出以圖找圖的功能，其他網站也有相似之功能，

但大部分都會找出不相關的圖像，而非使用者想要的相關資訊。 

 

而本系統以模型為例，希望透過圖像化的搜尋，來找出使用者想得知

的資訊內容，同時也是作為日後擴充系統之基礎。 
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第二節 相關技術 

 

在圖像化搜尋這一領域的研究已有非常多的研究方式和文獻，但至今

為，皆尚未研究出最適的方式搜尋圖像，因為一張圖像所包含的資訊非常

的複雜，如色彩、紋理等等，都是可當作搜尋的依據。 

在研究過 Google 的圖像搜尋後，發現 Google 的搜尋基礎是建立在尋

找相似顏色上，而非形狀。但 Google 的搜尋也只是找出相似圖像，並沒有

太多圖像的相關資訊，如圖 1-1。而新推出的手畫功能，也著重於顏色，再

加上形狀的搜尋，可想而知，在顏色優先的條件下，一定是先找出許多符

合顏色的圖像，再來才是作形狀的搜尋，這樣的方式依舊會找出許多不相

關的圖像。而本系統旨在研究如何運用基本的色彩比對，簡化搜尋的流程，

找出最精準的圖像及相關資訊。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖片 1-1Google 尋找家具搜尋結果 
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第三節 研究動機 

 

隨著日本模型產品越來越隨處可見的現在，模型相關產品的曝光度也

越來越大，因此有許多家長或有興趣的人們會前去模型店等店面購買模型，

但看見櫥窗中精美的模型作品卻不知道名字，只得詢問店內工讀生，而部

分模型店的工讀生，卻不具備相關知識，而老闆也可能不具備相關知識。 

在模型這方面一直缺乏相關知識，過去只能從動畫或者漫畫來辨識機

體，這對剛入門或者是家長來說很不方便，如果店內工讀生也不懂相關知

識的話，那將造成極大的不便(可能消費者必頇自己去尋找圖片，拿給店家

看)。因此是否使用圖像檢索相關技術，來作模型搜尋，並能將模型分門別

類。 

我們發現不同的模型外觀有些許差異，即使擁有相同外觀，顏色（塑

膠成型色）也不一樣，為此，是否可做出像 Google 相似的以圖找圖的系統，

來找出使用者所拍下的影像相關的詳細資料（包括價錢、設定等）。 

再者，隨著網路日益發達，開放式資料庫也隨著大眾撰寫、修改，而

變得豐富，如現今的維基百科，那是否可將圖像檢索和類似資料庫作結合，

創造出讓使用者覺得方便的搜尋系統。 
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第四節 研究限制與範圍 

 

由於圖像的檢索技術已有數十年的時間了，但目前尚無所謂的最佳化

檢索技術，而各大圖像搜尋引擎所用的技術各不相同，其中，使用色彩模

型的色階分布作為圖像特徵並比對搜尋的較為少見，其相關的參考文獻也

較少。再者，就算搜尋到想要之圖像，也無法立刻獲取其相關資訊，對使

用者而言多少有些不便。 

現在，隨著人們的休閒意識的抬頭，組裝模型也從小眾市場逐漸轉變

為大眾市場，但相關的知識卻跟不上市場潮流，而且模型店家也不一定具

備相關知識。本組對於選擇模型的部分是依照冷門程度、身體裝備部位是

否分布規律做選擇，最後選擇對消費者而言較為冷門的洛伊德模型，並歸

納出可供辨識之頭部範圍、背部裝備範圍兩種以供系統辨識。而系統圖像

資料庫中的樣本也依照此原則分為頭部與背部兩大類。 

由於人力與時間的限制，以致於本組的研究範圍，無法將所有模型種

類全都歸納進去，目前只針對本組歸納出來的部份，僅提供基本的模型檢

索作為選擇，其他更大範圍與其他範圍的研究，礙於時間和人力上的限制，

目前無法將其納入本系統之中。 
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第五節 研究方法 

 

本組從網路、雜誌、書籍、實體店面等獲取或詢問各式模型的參考資

料，藉由相關資料分析整理後，並考量到此類型對消費者和店家而言是否

屬於不熟悉範圍，歸納出洛伊德辨識原則，並應用在本組系統上，由使用

者上傳自己所拍到的模型，並使用系統所提供的擷取功能，擷取出特定範

圍讓系統比對搜尋，並顯示其相關資料。讓使用者了解其模型相關資訊，

也方便店家協助尋找消費者想要之模型。將其模型檢索技術探討作成程式

撰寫的基本考量，程式概念以決策樹為基礎架構，並以 Borland C++ Builder 

6 為開發環境。 

資料庫則具有擴充性，可以隨著模型樣本數及種類的增加，增加模型

的判斷數據，使資料的研究範圍擴大，此擴充性以便往後增加資料庫內容

的便利性。 
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第六節 論文架構 

 

本章描述以色階分佈之技術實作模型檢索系統的論文架構，分成五章。

第一章緒論；第二章為相關文獻探討；第三章針對系統之設計，作架構介紹

和各項功能的詳細說明；第四章為系統結果，包含各個執行畫面和結果；第

五章為研究結論。論文架構如圖 1-2 所示： 

 

 

 

 

 

圖 1-2 論文架構圖 

 
第一章  

緒論 

 

研究方向 

動機、目的、範圍與限制、

方法及架構 

 
 
 

第二章  

文獻探討 

 

文獻收集與探討 

色彩空間、色階分布圖、影

像索引系統、影像縮放技術 

 
 

第三章 

系統設計與架構 

系統設計與架構 

系統流程圖、樣本分析及蒐

集、局部擷取、縮放圖像、

色階判斷、比對系統 

 
第四章  

實驗結果 

 

實驗結果 

系統環境、系統測詴結果 

 

第五章 

結論 

 

結論與建議 

結論、未來研究議題 
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第貳章 文獻探討 
 

第一節 RGB 色彩模型 

RGB 彩色模式1是屬於一個三維的直角座標系，可以視為立方體座標系，

如圖 2-1。其 R 相當於 X 軸；G 相當於 Y 軸；B 相當於 Z 軸。因此，若用

座標表示，（1,0,0）代表紅色；（0,1,0）代表綠色；（0,0,1）代表藍色。黑色

在原點（0,0,0）的位置，白色則在立方體的另一端，座標為（1,1,1）。 

 

圖 2-1 色彩系統座標係（摘自謝明娟、連珍慧
1） 

一般影像皆使用 RGB 色彩空間，然而 RGB 色彩空間對亮度的變化

過於敏感。以紅色為例，R 為 255、G 及 B 分別為 0，此時亮度為 120，

但是當亮度為 240 時，R、G、B 卻為 255 呈現白色，亮度為 0 時，R、G、

B 則為 0 呈現黑色，如圖 2-2。 

圖2-2亮度對R、G、B的影響圖 

由此可見，當亮度有微小變化時，RGB 色彩空間無法顯示正確的色

調，因此，需將影像色彩由 RGB 色彩空間，轉換至另一色彩空間。 

                                                      
1謝明娟、連珍慧(2005)。即時人臉影像偵測系統。逢甲大學資訊工程學系多媒體通訊學程。

P.19。 
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第二節 HSI 色彩空間 

 

一般而言，色彩模型可分為 RGB 和 HSI
2兩種類型。而在電腦的影像呈

現上，採用 RGB 色彩系統，就是我們所稱的顏色名稱，是由紅色（Red）、

綠色（Green）和藍色（Blue）的色光三原色所組成的。所謂色光三原色是

指無法再進行分解，也不能由其他色光混合出來。因為其混合的結果會得

到越明亮的色光，稱為「加色混合」，當三原色光皆以 100％混合時，則會

呈現白光。 

HSI 是由 RGB 色彩模型轉換而來的，HSI 是從人的視覺觀點出發的色

彩模型，而 HSI 色彩模型可以用一個圓錐空間模型來描述，被描述在圓柱

坐標系內的點，這個圓柱的中心軸取值為自底部的黑色到頂部的白色而在

是的灰色，繞這個軸的角度對應於色相，到這個軸的距離對應於飽和度，

而沿著這個軸的高度對應於明度或色調。 

由於人的視覺對亮度的敏感程度遠強於對顏色濃淡的敏感程度，也比

RGB 色彩模型更符合人視覺特性，所以延伸出 HSI 色彩模型。 

HSI 色彩系統將顏色分為色度（Hue）、飽和度（Saturation）、亮度

（Intensity）三個部份來分別作表示。此系統將色度定義在 0~360 的角度範

圍，而飽和度與亮度的值定義為 0~1 之間，其轉換公式為（1）~（4）。 

 

G  B  if

G B  if

360 













H                                   （1） 

 

    

      


















2 / 1 2

1-

B-GB-RG-R

B-RG-R
2

1

cos                      （2） 

 
  BGR

BGR
S ,,min

3
1


                           （3） 

 

                                                      
2謝明娟、連珍慧(2005)。即時人臉影像偵測系統。逢甲大學資訊工程學系多媒體通訊學程。

P.22。 
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 BGRI 
3

1

                                            （4） 

 

1. 色相（Hue） 

色彩的基本屬性，如紅色、黃色等。對電腦而言，就是顏色角度，將

顏色指定到特定的角度。其值在 0~360 度間不斷的循環，因此，可視為一

色相環（如圖 2-3）。 

2. 飽和度（Saturation） 

是指色彩的純度，越高色彩越純，就表示顏色越鮮豔，越低則表示顏色越

混濁。 

3. 亮度（Intensity） 

亮度又可稱為明度，指的是物體反射光的程度，也可以說是光的能量。

因此一張彩色影像的亮度資訊，就相當於該影像的灰階影像。 

HSI 色彩模式3可視為一個圓柱座標系，H 對應到 Φ（切線向量），S 對

應到 R（半徑），I 對應到 Z（高度），如圖 2-4 所示。 

 

 

 

 

 

圖 2-3 色相環（摘自設計之家網）     圖 2-4HSI 色彩系統座標係 

 

 

 

                                                      
3謝明娟、連珍慧(2005)。即時人臉影像偵測系統。逢甲大學資訊工程學系多媒體通訊學程。

P.23。 

http://zh.wikipedia.org/wiki/%E8%89%B2%E7%9B%B8
http://zh.wikipedia.org/wiki/%E7%BA%A2%E8%89%B2
http://zh.wikipedia.org/wiki/%E9%BB%84%E8%89%B2
http://zh.wikipedia.org/wiki/%E8%89%B2%E5%BA%A6_(%E8%89%B2%E5%BD%A9%E5%AD%A6)
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第三節 色階分布圖 

 

色階分布圖是以圖表的方式顯示每個色彩強度階層上的像素數，呈現

像素在影像中的分佈情形。市面上的各大圖像搜尋系統也幾乎是使用像素

作為搜尋基礎，但大部分的色階分布圖是顯示 RGB 三種數值，共256個值。

而本系統則是採用了 HSI 數值的色階分布圖，色相（Hue）共361個值；飽

和度（Saturation）共256個值；明度（Value）共256個值，因為 HSI 更接近

人類的視覺觀感，而本組經研究發現，其中色相(Hue)的值比較不受物品角

度的影響，大部分的數值皆分布在特定區域，但不同角度還是有細微差異，

將這些色階分別紀錄下來也就更能以此作為系統判斷之依據。 

 

 ( )  
 ( )

∑  ( ) 
                                   （5） 

 

H(i)是正歸化的直方圖，h(i)是圖像的顏色直方圖，可以統計 RGB 或

HSI。如下圖2-5、2-6所示。 

 

圖2-5測詴圖像 

 

圖2-6系統色相色階分布圖 

  



19 

第四節 圖像化搜尋系統 

 

4.1 以階層式特徵為基礎之檢索 

胡武誌、范端芳4提出了以四種特徵層次來處理圖像。先以圖像顏色與亮

度等作為判斷特徵；再以紋路、線條、轉折點、外形與顏色區域做為第二判

斷；第三判斷則是圖像內物件組合與其相關位置；最後為人工賦予的圖像意

義特徵。 

而第一層特徵擷取以影像中 R、G、B 三原色的分佈情形為特徵值，並

建立相對應的六維特徵向量，與資料庫中圖形的特徵向量進行比對。如下圖

2-7所示。第二層特徵擷取則是採用共生矩陣的特徵值來進行檢索，建立四

個方向的灰階共生矩陣 P[i, j]其所代表的意義是在預先設定的位移向量上，

所有灰階值 i 到 j 的總數。再用 P[i, j]來求算共生矩陣特徵值。如下圖2-7所

示。 

第三層是以是以二維字串來表示影像的空間關係。如下圖2-7所示。採

用這種模式的優點是可提供高抽象層次的知識輔助查詢方式，也讓使用者指

定實質的查詢條件，因此資料庫需具有分析查詢條件語意的知識，才能解讀

使用者所輸入的查詢；譬如在地圖上的一條路被賦予路名，路名即代表其意

義，這種方法的優點是檢索結果的正確性較高，但最大的缺點則是需要建立

龐大的資料庫。 

 

 

 

 

 

 

圖2-7系統結果圖(基於階層式特徵之影像資料庫檢索系統) 

                                                      
4
胡武誌、范端芳(2003)。基於階層式特徵之影像資料庫檢索系統的研究。國立澎湖技術學

院資訊工程系。P.424 
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4.2 以影像特徵為基礎之檢索 

李嘉紘、蘇裕盛、許家富、田政鉉5提出使用 MPEG-7色彩結構描述子

（ Color StructureDescriptor, CSD）之 HMMD 來得到顏色直方圖，並作為

影像特徵。 

透過公式轉換，將圖像的顏色降階至128群，則可以得到128個特徵值，

以這128個特徵值作為影像顏色特徵。將每一個像素點的 RGB 轉換至對應

的 MMD 顏色分群，再將整張圖像中物件顏色分群值做累加，做比對差異

的計算上比較不會有數據大小不一致的情況產生。而在形狀特徵的判斷上，

則是使用計算面積的方式，來比較相似程度。 

資料庫內則紀錄了貝殼九種角度的圖像，來避免因辨識角度不同所造

成的錯誤，也採用模糊紋理特徵頻譜，測量影像表面帄滑程度，表面帄滑

的範圍是從0到1之間，越帄滑的表面值越接近1。具有旋轉角度不變的特性，

可避免因物件辨識角度的不同所造成的錯誤。其結果如下圖2-8、2-9所示。 

 

 

 

  圖2-8四種角度之貝殼影像圖           圖2-9四種角度紋理特徵直方圖 

 

 

 

 

 

 

                                                      
5李嘉紘、蘇裕盛、許家富、田政鉉(2008)。以影像特徵為基礎之互動式貝殼檢索系統。國

立高雄第一科技大學資訊管理系。P.211-P.213 
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第五節 雙線性內插法 

 

電腦在處理影像縮放時，有時必頇推回影像的原始大小，這時就有可能

產生像素在非整數位置的情況，導致影像中有些像素沒有值的情況產生，

所以頇要藉由四個相鄰近的像素點的值來做內插求出新的數值。而雙線性

內插法，就是利用鄰近的四點來計算新的像素值，如圖 2-10 所示。 

 

 

 

 

 

圖2-10雙線性內插法說明圖。(a) 原始影像；(b) 目的影像 

若求P點的像素值，先假設為p點，其位置介於a、b、c、d 四點之間，

由其座標可以得知p點與a、b、c、d 四點的距離，這些點接近p點則對P的

貢獻度就越大，反之越遠影響越小，雙線性內插法6的原理就是鄰近像素點

對P點的影響與其之間的距離成反比。亦即是a、b 兩點對P 點的影響，再c、

d 兩點對P點的影響，最後針對e、f 兩點再做第三次內插。求得P點的像素

值，α、β 分別是p點對應鄰近四個像素點的相對水帄與垂直距離，並假設

點與點間的距離為1，即是0 <α ,β < 1。 

 

e  (1 − a)a + ab(2 − 9)                               （6） 

 

f  (1 − a)c + ad(2 − 10)                              （7） 

 

𝑃  (1 − β)e + β(2 − 11)                               （8） 

                                                      
6蔡孟達(2005)。色彩影像初階校正與縮放技術研究。中原大學資訊工程學系碩士學位論

文。 
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第参章 系統設計與架構 
 

第一節 系統概述與流程圖 

 

本系統採用 HSI 模型為基礎，並以使用者觀點出發，構想整個系統，

盡量簡化整體流程，製作出讓使用者覺得便利的系統。 

在過程中，本組發現圖像的背景的複雜度和搜尋的成功與否有相當程

度的關聯，背景越單純，搜尋的結果越接近原圖；背景複雜則反之。所以，

為了解決背景複雜問題，在系統中加入手動去除背景，除了可以增加使用

者的參與感，更可以解決圖像背景的影響。 

在比對部份上，適用 HSI 作為本組的色彩模型，因為 HIS 能以人的視

覺型態把 HSI 三種向量分開獨立處理。當使用者載入圖像並裁減後，系統

便會自行比對所有樣本的 HSI 值，相減後找出最接近值，即可得到最接近

樣本，並調出系統資料庫內所有相關資料。本系統大致流程圖如圖3-1所

示： 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 3-1 系統流程圖 

是 

色階比對 

縮放使用者圖像 

結束程式 

是否為此

模型 

否 

局部擷取 

上傳頭部/背部圖 

開始程式 
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第二節 樣本分析及蒐集 

 

2.1拍攝環境及設備 

設備： 

大型自製帄台 

大型三節腳架三支 

50公分反射傘二支 

閃光燈二支 

單眼相機 Nikon D80一只 

旋轉用培林一個 

角度圓板一塊 

對齊用角度方型板一塊 

其中，角度原版與對其用角度方形版為自製工具，主要使用一塊珍珠

板所製成，上方再黏貼一張畫有角度線的紙，最中間以圓規畫正圓，

沿著圓規正圓裁下，即角度圓板，下方再黏貼固定用之環保黏膠以方

便固定在旋轉用培林上，裁剩下之方板即對齊用角度方型板，如下圖

3-2所示。 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 3-2 角度圓板和用對其用角度方形板 
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環境： 

一般室內白日光燈，其燈光不變，以架設反射傘和閃光燈的方式

來改變燈光和降低室內燈光的影響，如圖3-3所示。自製帄台上以直立

方式黏貼單色雲彩紙當作背景，樣本擺放方式為在培林上放置角度圓

板，培林下方則放置對齊用角度方型板供對齊之用，之後以向左旋轉

方式，每15度角拍攝樣本，其詳細拍攝方式在本章的3.7會提到，在此

不作詳細說明。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖3-3環境實際圖 
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2.2鋼彈樣本分析 

決定樣本之初，最初是選擇大眾所較熟悉的鋼彈模型，但在分析了135

隻同比例的模型後，發現部分鋼彈模型頭部並不能當作分類依據，因為可

能出現同隻不同色外，還會出現同系列機體頭部相似甚至一模一樣的問題，

如吉姆系列。再者，鋼彈模型除了同隻不同色之外，其他可供辨識的地方

並無一定規律，這意味著可能出現兩至三隻同樣頭部、同色，但可能分別

在肩膀、腰部、甚至是背部加裝不同零件以此作為區別，這樣不但會增加

系統負擔，資料庫的建置和蒐集也是相當費時。如下圖3-4、圖3-5所示。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 3-4 同隻不同色鋼彈模型(來源：大龍網) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 3-5 同隻不同裝鋼彈模型(來源：大龍網) 
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2.3問題 

在考慮到資金和樣本數目後，就現況而言，要蒐齊目前所有1/44比例

的模型，實在是非常困難，而且也需要龐大的財力，現今也沒有店家擁有

全部的模型，最終我們只能放棄鋼彈模型。 

2.4 解決方式 

在無法解決鋼彈模型特徵分布不均和蒐集的問題上，最終選定壽屋的

洛伊德模型，洛伊德模型在台灣市場上屬於較為冷門的範圍，店家與消費

者也較無法辨認。 

2.5洛伊德樣本分析 

在洛伊德模型分析上，發現除了頭部可當作第一辨識外，其餘可供辨

識的部份皆集中在背部，少數尚有尾巴可辨識。在洛伊德模型上，發現到

一樣會有頭部一樣，或是同隻但裝備部同的問題，但與鋼彈模型相比，同

隻不同色的模型皆有不同的背部裝備。而在頭部相同的問題上，必定有顏

色或裝備上的差距。 

所以在判別上，就能以頭部當作第一判斷基準，剩下不同之處皆集中

在背部裝備，所以當頭部顏色相似時，只需在以背部裝備顏色當作第二判

斷基準，如此就能判斷使用者拍攝之機體。 
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在資料的建置上，只需建立頭部和背部相關資料庫，少數尚有尾巴不

同的部份，因數量過少，且有部分機體並無尾巴，此部分就不再考慮範圍。

如下圖3-6所示。 

 

 

圖 3-6 頭部相同但顏色裝備不同(來源：壽屋官網) 

 

2.6洛伊德樣本蒐集 

在樣本的蒐集上，最初構想是由網路上蒐集相關圖片以建立資料庫，

但因壽屋的洛伊德模型較為冷門，增加蒐集樣本的難度，而且，網路上的

圖片階只有拍攝特定角度，並無全面性的拍攝，再者，拍攝環境對所拍攝

的圖像影響甚大，若只從網路上獲取圖像的話會有光源不一、角度不期等

問題，因此，最後本組只能自行組裝模型，拍攝所需樣本；幸好本小組組

員有涉及此方面之領域，同時也是玩家，因此，在系統架構之初，就已確

定有樣本可供拍攝。 
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在拍攝樣本前，實際走訪各大模型店後，發現店家擺放位置全都集中

在展示櫃中的中下層，這樣的趨勢讓本組考慮到使用者拍攝角度之問題。

如下圖3-7所示。 

因此，我們拍攝的樣本必頇考慮到使用者的拍攝方式、拍攝角度，如

此，資料庫內的樣本才會齊全、完整。 

圖 3-7 實際模型店擺設 
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2.7取樣方式 

在取樣上，以每15度角為一單位取樣，往右旋轉，共360度，如圖3-N

所示。分為水帄與俯角2大類，之後又可將部位分為頭部與背部裝備兩種，

一樣皆向右旋轉拍攝樣本，一樣以15度為一單位做取樣動作，每部分皆有

48張圖像可供比對，單隻樣本共96張樣本圖像供比對，共計5隻樣本，總計

480張樣本圖像供系統資料庫使用。如下圖3-8至圖3-11所示。 

圖3-8頭部樣本圖，往右旋轉依序拍攝 

圖 3-9 背部裝備樣本圖，往右旋轉依序拍攝 

圖3-10頭部樣本圖，俯角30度 

圖 3-11 背部裝備樣本圖，俯角 30 度 
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2.8編碼原則 

因樣本數量眾多，為方便快速尋找到所需樣本，也為了讓系統快速載

入和找到樣本，本組制定了樣本檔案編碼原則，副檔名一律為.bmp，檔案

名稱共編9碼，共4小段，第一段為機種，第二段為部位，第三段角度，最

後一段為旋轉角度，以下以範例010101000做實際說明。 

1. 第一段01為機種如圖3-12，資料庫內共有： 

01狙擊猛龍 

02機動奔狼(阿帕因式樣) 

03飛行迅龍 

04閃電豹 

05狂暴戰龍 

2. 第二段01為模型部位，如圖3-13： 

01代表頭部 

02代表背部裝備 

3. 第三段01為拍攝角度，如圖3-14 

01代表水帄拍攝角度 

02代表俯角30度拍攝角度 

4. 第四段000旋轉角度，如圖3-15 

以0度(正面)為出發點，每15度取樣，最大值為345度，詳細角度如表

3-1所示。 

表3-1旋轉角度表 

0 15 30 60 75 90 105 120 135 

150 165 180 195 210 225 240 255 270 

285 300 330 345      

 

010101000 

圖 3-12第一段編碼 

010101000 

010101000 

010101000 

圖 3-13 第二段編碼 

圖 3-14 第三段編碼 

圖 3-15 第四段編碼 
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第三節 局部擷取 

 

因為使用者可能在背景複雜的環境中拍攝圖片，再者，各類模型的形

狀極為複雜，無法以自動的方式擷取出較精細的部分。 

3.1自動擷取之問題 

如讓系統以自動擷取去擷取要做比對的部份的話，可能會因顏色、模

型輪廓等等因素影響。以顏色擷取，可能會顏色相近但不相關的背景或其

他模型也擷取進去；以輪廓擷取，會受背景複雜程度左右，背景越複雜，

則被截取進去的部分也越多、背景越單純，則越能取到想擷取的部分。 

自動擷取的影響因素非常多，如前述的顏色、輪廓、店家的擺放方式、

到使用者拍攝的角度等等皆必頇列入考慮，如圖3-16。在影響因素眾多之

下，本組先以手動擷取的方式，來進行系統的建置及測詴。 

圖3-16一般模型店的擺放方式 
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3.2手動擷取 

在局部擷取部分，需先按下滑鼠左鍵紀錄第一點(X，Y)座標，之後則

是不斷記錄滑鼠右鍵的座標。當選取一定範圍後，便將所記錄的範圍內塗

黑，做出遮罩並清除背景。如圖3-17所示。 

在背部擷取之前，需先清除放置圖像的記憶體空間與記錄座標的陣列，

之後也是照先前的步驟，先記錄左鍵座標，再記錄右鍵座標。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 3-17 系統擷取圖 

 



33 

第四節 縮放圖像 

 

4.1縮放樣本之問題 

一開始本專題以縮小樣本圖像，再載入樣本圖像進入系統同時將樣本

圖像縮小到與使用者的圖像一樣大，但發現如果將樣本圖像縮小的話，會

造成系統的執行速度過慢的問題，因為縮小方式是不斷地將載入的樣本圖

像縮小，而且速度是隨著樣本數的多寡變動。 

4.2解決方式 

之後我們改以縮小使用者圖像，如此，我們只頇在使用者擷取完範圍

後，在縮小使用者圖像與樣本一樣大小。對系統來說，也不需不斷縮小圖

像，最後造成執行速度過慢，只頇縮小使用者圖像，大幅提高系統的執行

速度。其結果如下圖3-18所示。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
圖 3-18 縮小後圖像結果 
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第五節 色階判斷 

 

載入樣本圖前，需先將 RGB 色彩模型轉成 HSI 色彩模型，因為一班電

腦儲存的圖像，不論是 JPG、BMP 等等副檔名都是以 RGB 色彩為主，所

以進行判斷前都先需轉為 HSI 色彩模型再進行判斷。 

在系統載入完樣本圖後，就進行色階統計，其公式與使用公式後之結

果圖如下。 

 

 ( )  
 ( )

∑  ( ) 
                                   （9） 

 

H(i)是正歸化的直方圖，h(i)是圖像的顏色直方圖，可以統計RGB或HSI，

其結果如下圖3-19所示，右方直方圖中，Y軸為加總值，最大為361；X軸

為H值數值，範圍為0~360度。這裡使用HSI色彩模型，RGB色彩模型轉HSI

色彩模型之公式，請參見第貳章色彩模型之部分內容，在此不提及。 

圖 3-19 使用公式後的結果圖 
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色階比對，一一比對資料庫內所有樣本，並分別記錄與使用者圖像相

減的值，其值越接近0，就表示越接近使用者所拍攝圖像，以此為依據，最

後找出最接近值，找出最接近角度的樣本圖，並抓出資料庫內的相關資料。

其樣本角度分為兩種，一為水帄角，二為俯角30度，皆帄面旋轉360度，共

48張樣本一一比對、並記錄相減的數值，並找出最相近值的樣本角度圖，

以此為依據便能找出相關資料。其公式如下。 

 

   ( )  ∑        ( ) −     ( )   
                       （10） 

 

Deg(i)是兩者相減後的值，Sample(i)是樣本之圖像的顏色直方圖，User(i)

是使用者所拍之圖像的顏色直方圖，其相減值為資料庫內相關的48張樣本

圖像，利用其值越接近0就越相似，找出最接近使用者之圖像。其公式所得

到之值，是用於尋找及判斷最符合使用者所拍之圖像之模型。 

5.1問題 

但本組發現如果只針對HIS的H值的去做比對的話，會產生黑灰白等無

彩度的顏色辨識結果重複的問題，因為H值只有考慮到所謂的色相，也就是

其顏色會在0~360度之間循環，所以當深灰、偏黑色的物體進入系統比對時，

其H值會集中在180~240度之間，也就是H值中藍色區域，原因是因為這些

無彩度的顏色在H值中會集中在顏色度數較深或淺的部分，造成記錄值重複，

所出現結果並不正確的問題如圖3-20所示。 

 

 

 

 

 

 

 

圖 3-20 因 H 值相近所造成的錯誤判斷 
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5.2解決方式 

發現只比對 H 值會有上述問題後，本組便加入 S 值的比對方式當作第

二判斷的標準，因為就算 H 值相似，其飽和度必定有所不同，飽和度越高，

顏色越鮮豔，越低就越混濁，也就是越接近黑色，利用此種特性，並設定

門檻值當作判斷依據，這樣的二次判斷能避免因無彩度隻顏色判別不出來

的問題。 

 

 ( )  
 ( )

∑  ( ) 
                                         （11） 

 

S(i)是正歸化的直方圖，s(i)是圖像的顏色直方圖，可以統計HSI中的S

值，其結果如下圖3-21所示。這裡使用HSI色彩模型，RGB色彩模型轉HSI

色彩模型之公式，請參見第貳章第二節色彩模型之部分內容。 

 

圖 3-21 使用公式後的結果圖 

 

 

 

  



37 

第六節 比對系統 

 

在比對的部分上分為兩部分，一為頭部比對，使用者先上船一張頭部

圖片後，系統會以色階作為判斷基準，從資料庫中找出最相似的機體頭部

樣本圖並一一比對，進而找出最接近角度之圖片，最後調出該隻資料供使

用者閱覽；如果不是使用者想尋找的機體，這時，便再請使用者上傳背部

裝備，一樣以色階作為判斷基準，找出最相似背部樣本圖比對，並找出最

接近角度之背部圖片，再次調出最接近機體之資料。 

兩次比對可避免只依靠頭部顏色作判別的失誤，因為頭部顏色相似者，

必定背部顏色有不同，所以，兩次比對就足以判別出使用者想尋找之機體。 

6.1比對評分 

 

     ( )  ∑    ( )  
                             （12） 

 

 a  {

0                ，            ( )  0

     ( )，            ( )  0

              ( +  )，           ( )       ( +  )

 （13） 

 

Thred(i)是 Deg(i)的加總值，也就是系統樣本圖與使用者圖像相減後的

值。再根據 Max 判斷，找出最接近與使用者圖像相符的樣本圖。Deg(i)相

關之公式請參照第參章第五節之內容。 
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第肆章 實驗結果 

 

第一節 系統環境 

 

本系統的測詴環境為適用於 WINDOWS XP 作業系統，本組所使用的

硬體設備包含數位相機一台、智慧型手機一台，並尋找願意提供實際拍攝

環境之模型店家，系統所使用的演算法都是以 Borland C++ Builder 6 為開發

環境，來完成介面。 

圖像大小限制為 400×400 像素，模型資料庫總共有 480 張樣本，如範

例圖 4-1 所示。比對部份，以使用者自行上傳圖像，再經系統中的演算法

自行找出符合的結果圖，如不符合其結果，在上傳背部裝備之圖像再進行

比對，再找出相符的結果。 

在系統的判斷上，還會受到圖像的背景複雜程度影響，所以，本組也

將由使用者自行決定擷取的範圍，擷取後的範圍再經由系統去一一比對資

料庫內的所有樣本圖像，再抓出數值最接近的樣本圖像與角度，由這些樣

本再找出最後的結果圖。 

經過本組實際測詴後，發現因是採用 HSI 色彩模型，所以部分圖像可

能會因光線等因素影響，進而影響系統的判斷，但在大部分的圖像判斷上

是可行的。 

 

 

 

 

 

 

 

圖 4-1 頭部水帄角度旋轉圖 
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第二節 系統測詴畫面 

 

本系統開始畫面如圖4-2，按下中間六角型方塊進入，進入後會看

到本系統之主畫面，初始時，左方方框畫面內為空白圖像，頇點選右方

選單來選擇想上傳之圖像，選擇之圖像會顯示在右側下方的小圖像內，

按下小圖像即可進行圖片上傳動作。當使用者上傳完畢後，便會在左側

畫面上顯示使用者上傳之圖片，左側畫面同時也是擷取部位之位置，當

按下擷取完成後，便進行比對並顯示結果。 

 

圖 4-2 按下中間六角形圖像即進入系統 

在擷取的部分上，因考慮到使用者拍攝圖像地點之背景可能會過於

複雜，所以，由使用者自行決定擷取之範圍。 

因為背景會影響到系統的判斷，所以需要擷取部分範圍進行比對。

在擷取的部分，先按下左鍵作為貣點；接著再按右鍵同時也是當作終點，

在擷取範圍時，畫出的框線可以大一點，貣點與終點一定要連接貣來，

否則系統會將線段自行連接，造成錯誤範圍，不利系統進行比對。擷取

範例如圖4-3所示。 
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圖 4-3 擷取頭部範圍 

待系統比對完畢後便會跳出比對結果圖與其機體簡介，其結果如下

圖4-4。系統比對的過程並不會讓使用者看見，讓使用者感受到只需按

下一鍵就能進行快速比對出結果的速度感。系統結果圖如下圖4-4所

示。 

圖4-4比對完畢後之結果圖與簡介 
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若不是使用者想要之結果圖，那就按下系統右下按鈕進行上傳背部

的動作，其流程與頭部相同，一樣會先看見剛進入系統之畫面如圖4-5

所示。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 4-5 按下上傳背部按鈕便會回到剛進入系統之畫面 

由右方選單，選取所需圖像，按下右側下方小圖像進行上傳圖像之動作，

圖像載入系統內後，一樣會顯示在左側方框畫面中，與頭部一樣，需要

截取所需範圍，擷取完範圍後按下擷取完成之按鈕史系統進行比對，待

數秒後便會出現其結果圖與機體簡介，如下圖4-6所示。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 4-6 載入背部 
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因為背景會影響到系統的判斷，所以需要擷取部分範圍進行比對。在擷

取的部分，先按下左鍵作為貣點；接著再按右鍵同時也是當作終點，在

擷取範圍時，畫出的框線可以大一點，貣點與終點一定要連接貣來，否

則系統會將線段自行連接，造成錯誤範圍，不利系統進行比對。擷取範

例如圖4-7所示。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 4-7 擷取背部並進行比對 

待系統比對完畢後便會跳出比對結果圖與其機體簡介，其結果如下圖

4-8。系統比對的過程並不會讓使用者看見。系統結果圖如下圖4-8所

示。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 4-8 比對完畢後之結果圖與簡介 
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第伍章 結論 

 

第一節 結論 

 

在研究並實際測詴後，了解到圖像的檢索並不能只依靠及少量的數值

供系統辨識，需要透過多種的色彩特徵提供給系統已做到最佳辨識率。 

本系統為以色階分布之技術實作模型檢索系統，應用了圖像檢索之技

術，讓消費者及店家能更快速、方便查詢想要之資訊，不必再用可能的關

鍵字、廠商名稱做多次搜尋。 

本系統的宗旨是讓使用者快速查詢到該範圍內的特定模型之相關資訊，

包含市場大約價格、模型比例，讓消費者不被黑心店家所欺，也讓店家更

清楚了解該模型之簡介，以提供給消費者資訊。 

藉由使用者主動提供圖像供系統辨識，由系統找出最符合比對結果之

塗裝範例圖像與相關資訊，範例圖像為模型廠商經過更精細的後續處理，

如噴塗色漆等所呈現之結果，也鼓勵對此方面有興趣或想將模型做得更精

緻的使用者朝此方向發展。或是以此張範例圖像向店家詢問，讓店家更清

楚瞭解消費者心中想尋找或想詢問之模型，消費者與店家不必再比手畫腳、

省去了資訊不對稱之問題，達成雙方雙贏的局面。 
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第二節 未來研究議題 

 

本章節的未來研究議題有以下幾點： 

1. 與智慧型手機做結合，現今的智慧型手機都有小型攝像鏡頭，可以達

到隨拍隨用，讓使用者隨時都可以使用。 

2. 尚無法自動去除複雜的背景圖像，只能採用人工去除背景，希望未來

可以研究到自動去除複雜的背景圖像。 

3. 歸納出其他種類模型判斷之依據，並將此技術應用到其他範圍上。 

4. 增加其他種類之模型與其相關知識，讓系統判斷數據範圍擴大，不只

是依靠頭部與背部做判斷，更可包含腰部裝備、腳部細節以及整體的

判斷，讓影響因素降到最低，使判斷更為精確。 

5. 將系統設置於網路上，發展成網際網路的頁面，讓使用者可以隨時登

入網站使用，讓本系統在使用上更加普遍化。 
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附錄(一)頭部水帄角樣本圖像 
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附錄(二)頭部俯角30度樣本圖像 
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附錄(三)背部水帄角樣本圖像 
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附錄(四)背部俯角30度樣本圖像 
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