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一、 簡介: 

    本專題的目的為使用顯微鏡並操控之，使除了能夠控制它以外，也能夠對其

所接收到的影像進行簡單的處理，更能夠在畫面上標記一物體並對其進行追蹤。 

    在影像匹配方面，其原理為先在影像上選取欲追蹤的物體，將其記錄起來，

隨開啟追蹤模式後，程式便會進行匹配，並在該物體存在於影像上的前提下，將

其位置標記出來。影像匹配使用了多尺度搜尋的方法，將欲搜尋的影像和全體影

像縮小，以減少計算量，接著在縮小的影像上進行搜尋，搜尋完後便將其座標投

影回原本的影像，最後在其座標周圍再搜尋一次，將相似度最高的結果標記出

來。 

以下為流程圖: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

    在相似度的比較上，使用了 SAD(Sum of Absolute Differences)，公式如

下: 

 

 

 

    即為兩張圖各像素之間的差異之總和，最後的值越小代表差異越小，也越相

似。 

    多尺度則為將影像分成數層，形成影像金字塔，在最小張的圖上進行搜索後

取得物體的座標，將其投影到下一層較大的影像，在其周圍再次搜索，如此重複
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到最下層的影像，如此一來，因尺寸縮小的緣故，在計算量最大的最上層影像時，

能夠有效的減少計算量，將追蹤所需的時間大大的減少。 

二、 測試結果 

 
圖一:進行匹配前的畫面，左下角為欲進行匹配的影像 

 

 

圖二:進行匹配後的畫面，紅框的範圍即為比對結果 
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