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� Als Hough-Raum bezeichnet 
man den diskretisierten
Parameterraum innerhalb der 
Bereiche, in denen die 
Parameter gültige Werte 
annehmen können. 

� Bei der Implementierung des 
Verfahrens wird der Hough-
Raum als 2-dimensionales (ggf. 
mehrdimensionales) Array 
(Datenfeld) realisiert.

� In diesem Hough-Array werden 
Votes (Stimmen) für die 
jeweiligen Parameter-
kombinationen akkumuliert 
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Das um 45°rotierte 
Schachbrettmuster 
enthält Linienabschnitte 
unter den Winkeln 45°
und 135°(-45°). Im 
Hough-Raum entstehen 
jeweils 5 deutliche 
Maxima an diesen beiden 
Winkelpositionen.

Zur Vorbereitung der 
Hough-Transformation 
wird das Muster mit einem 
Sobel-Filter bearbeitet. 
Jeder dunkle Punkt 
(Kantenpixel) im "Sobel-
Bild" liefert eine "Stimme" 
für alle jeweils möglichen 
Parameterpaare (ρ,θ). 
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Um einen Kreis festzulegen 
braucht man mindestens 
drei Werte.
Nach der hier gewählten 
Parametrisierung sind dies
• der Radius R sowie
• die x-Koordinate xc und
• die y-Koordinate yc
des Kreismittelspunkts.
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Hough-Raum
für Linien-Detektion

Hough-Raum
für Kreis-Detektion
(Kreismittelpunkte bei 
gegebenem Radius)

Ausgangsbild

Bildverarbeitung und Algorithmen
SS05 5.19 Konen, Zielke

5KOWNVCPG�&GVGMVKQP�XQP�OGJTGTGP�-TGKUUVTWMVWTGP
KP�GKPGO�$KNF�
$GKURKGNG�

� Simultane Detektion und Lokalisierung von 
Münzen und einem Schlüssel bzw. von 
Aluminium-Coils in einer Fabrikhalle.

� Die Detektion wird nicht beeinträchtigt durch 
teilweise Verdeckung und Glanzlichter.

� Einige Zentren im Hough-Raum werden nicht 
ortsgenau abgebildet.


