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一种非迭代的同名标记点图像特征匹配算法

张维中１，２　 张丽艳２　王小平２　 丁志安２　 周　玲２

（１青岛大学信息工程学院，青岛 ２６６０７１）
（２南京航空航天大学ＣＡＤ／ＣＡＭ工程研究中心，南京 ２１００１６）

摘要：利用编码元和非编码元，根据标记点的尺寸、形状及灰度变化等特征提取目标，然后利用非编

码元与编码元的不同形状与灰度特征，提出一种改进的编码元自动身份识别方法，同时实现非编码

元与编码元的分类；并利用质心定位方法抽取标记点中心位置，抽取的中心具有亚像素级．在利用
编码元的身份信息实现同名编码元匹配的基础上，由相似性和相容性确定非编码元的初始匹配，通

过３个准则从非编码元的初始匹配中剔除误匹配，最终得到同名非编码元的匹配结果．经实验验
证，该算法速度快、匹配率高、鲁棒性好．
关键词：标记点检测；编码和非编码元；亚像素；质心定位方法；同名点匹配
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