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摘要：传统的基于金字塔的影像增量更新方法中，变化区域的影像以金字塔的影像块形式存储。本文提出一
种自动生成影像块的方法，将较为集中的变化区域合并为近似其外边界的最小凸多边形，以此为边界裁剪原始影
像得到变化区域的影像块，一定程度上减少了数据的冗余。
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１　引　言

近年来，随着对地观测技术的不断发展，人类获
取遥感影像的能力也迅速提高，各种分辨率的遥感
卫星每天都在获取数以千兆计的地表影像，影像数
据已经成为空间数据的重要组成部分和空间数据更

新的主要数据来源。国内外进行空间数据更新方面
的研究工作只有几年的时间，目前主要集中在矢量
数据的更新研究，基于遥感影像的空间数据更新往
往只是利用遥感影像数据提取变化信息，更新矢量
数据。然而众所周知，遥感影像数据比矢量地图具
有更丰富的视觉信息内容和更强的客观性，其获取
新数据的速度很快，但新旧影像的区别往往只发生

在局部区域，且遥感影像的数据量非常庞大，动辄以
千兆、亿兆计。因此遥感影像数据的增量组织与更
新具有更为重要的应用前景，如何高效管理以及局
部更新海量影像数据已成为迫切需要解决的问题。
影像数据更新是空间信息领域较新的研究领域之

一，目前还处于问题提出与初步研究阶段，因此这方
面的研究成果相对较少。
目前较为主流的影像数据管理方法是采用金字

塔模型来管理影像数据，影像金字塔传统的更新方
法是利用新影像重新构建影像金字塔来实现数据的

更新，然而大多数情况下，影像的变化不是整体性的
变更，而仅仅局限在一个或者几个区域及其周围。
针对此种情况，文献［１］给出过一种基于金字塔的影
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像增量更新方法，将原影像的变化区域所在的金字
塔影像块进行替换，这在影像变化区域较小且不集
中的情况下仍然存在大量数据冗余。为了更精确地
提取变化区域的边界，本文对影像的差值变化二值
图进行了编辑，提出了一种新的影像块的生成方法。
将差值变化影像二值图矢量化，仅保留变化区

域的多边形，其图像如图１所示（以２００７年９月和

２０００年７月的陕西省某区域的Ｌａｎｄｓａｔ－ＴＭ 影像
的差值影像为例）。其中多边形数量繁多，形状各
异，有较大面积的变化多边形，也存在面积很小的零
星多边形。要得到较为理想的变化影像块，需要考
虑以下两个问题：

图１　影像变化区域矢量图

（１）影像块大小：不同分辨率的影像其精确度有
不同的要求，面积过小的多边形所包含的变化信息
很少，可以做适当的剔除；

（２）影像块边界：矢量化生成的变化多边形的边
界大多并不规则，并且存在许多带岛的复杂多边形，

不利于后期影像更新的处理，要尽量将影像块的边
界简单化、规则化。

观察矢量化后的影像变化图可以发现，虽然变
化区域的分布比较散乱，然而由于地物、地貌等原
因，影像的变化往往局限在一个或几个区域及其周
围，反应在图上则表现为多边形的分布在某些区域
是相对集中的。考虑到影像块的大小问题，若将小
块的影像进行合并，使其面积增大到精确度的要求
之上，就可以较为完整地保留一部分变化信息。基
于此，本文的设计思路为：确定一个合适的阈值Ｒ，

将距离在该阈值范围内的一组多边形标记成群，从
而将所有多边形分成若干多边形群，再将每一组的
多边形进行合并。为了消除岛屿的影响，仅对每个
多边形的外边界点进行处理，利用多边形边界点的
有序性，采用多边形群的凸包算法计算出能够包围

多边形群的最小凸多边形，实现多边形群的合并。
以合并后的边界切割原始影像得到最终的变化影像

块文件。本文对此方法进行了编程实现，得到的影
像块边界规则，较好地保证了变化区域的完整性，且
在一定程度上减少了数据冗余。

２　多边形分组方法研究

多边形的距离是指两个多边形的边与边、顶点与
顶点、顶点与边三者中最近距离的最小值［２］。以Ｒ为
阈值判断多边形间的距离，不必确切知道多边形间距
离的具体数值，而仅需知道该距离的值是否小于所
设阈值Ｒ，因此用多边形的外侧缓冲区进行判断。
多边形的外侧缓冲区是指以多边形的外边界线

为轴线，以缓冲区距离Ｒ为平移量，向边界线的外
侧做平行折线所形成的多边形。在多边形顶点处采
用凸角圆弧法，在凸点一侧用以顶点为圆心、半径为

Ｒ的圆弧将两条折线弥合，在凹点处用与该点关联
的两缓冲区的交点为对应的缓冲点作连接。图２所
示为凹多边形Ａ及其半径为Ｒ的缓冲区，用凸角圆
弧法处理缓冲区后，显然凹点处阴影区域的点与多
边形Ａ的距离大于Ｒ。在本文中对此处的偏移量
忽略不计。因此提出：

图２　凸角圆弧法做多边形的缓冲区

命题１：如果某个多边形的以Ｒ为半径的缓冲
区与另一个多边形相交，则这两个多边形间的距离
不大于Ｒ（凹角处的偏移忽略不计）。
证明：如果一个多边形 Ｍ 与另一个多边形 Ｎ

的半径为Ｒ的缓冲区相交，则多边形 Ｍ 至少有一
个顶点或一条边的部分线段落在缓冲区内或与缓冲

区边界重合。若是 Ｍ 的顶点（设为Ｐ）落在缓冲区
内或缓冲区边界上，则根据缓冲区的定义，必然能找
到多边形Ｎ的一个顶点或一条边，使点Ｐ到此点或
边的距离不大于Ｒ。若是 Ｍ 的某条边的一部分线
段落在缓冲区内或与缓冲区边界重合，则根据缓冲
区的定义，也必然存在多边形Ｎ的一个顶点或一条
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边到此线段的距离不大于Ｒ。由多边形间的距离定
义可知，当以上两种情况任意一种满足时，都可以判
定两个多边形间的距离不大于Ｒ。命题得证。
本实验要搜索距离不大于Ｒ的一组多边形，运

用命题１的方法可以搜索到这样一群多边形，如图

３所示。多边形 Ａ的半径为Ｒ的缓冲区仅与多边
形Ｂ相交，继续搜索多边形Ｂ，其半径为Ｒ的缓冲
区仅与多边形Ｃ相交，而多边形Ｃ的半径为Ｒ的缓
冲区没有与其他多边形相交，则多边形Ａ、Ｂ、Ｃ为一
组，多边形Ｄ为一组。

图３　半径为Ｒ的缓冲区法进行多边形分组

然而若逐个判断多边形的缓冲区与其他多边形

是否相交，计算量较大且效率不高，因此本文提出另
一种思路：
命题２：对两个多边形Ｍ、Ｎ分别以Ｒ／２为半径

做缓冲区，若两缓冲区有交，则两多边形间的距离不
大于Ｒ。
证明：若是两个多边形顶点处的半径为Ｒ／２的

缓冲区相交，则根据缓冲区的定义，相应的两个顶点
间的距离一定不大于Ｒ，根据多边形间的距离定义，
此时多边形的距离也不大于Ｒ。
若是两个多边形的边的缓冲区相交，存在两种

情况：

①若两个多边形相邻近的边平行，则根据缓冲
区的定义，这两条边的缓冲区边界也平行，如果多边
形的半径为Ｒ／２的缓冲区相交，则根据平行线间的
距离和缓冲区的定义可以很容易得出这两条平行边

之间的距离不大于Ｒ，由多边形间的距离定义可知，
这两个多边形的距离也不大于Ｒ。

②若两个多边形相邻的边不平行且其半径为

Ｒ／２的缓冲区相交，则过其中一条边的一个顶点（假
设为多边形 Ｍ 的顶点Ｐ）作另一条边（假设为多边
形Ｎ的边）的垂线段，垂足（设为Ｏ）落在该条边上，
且该垂线段与此条边相应的缓冲区的边界也垂直，
垂足设为Ｏ’。由于两条边的缓冲区相交，则多边形

Ｎ的缓冲区在 Ｍ 的缓冲区之内，因此 Ｍ 的顶点到

Ｎ的边的缓冲区边界的距离ＰＯ’一定不大于Ｒ／２，
而ＯＯ’为缓冲区的半径长Ｒ／２，则 Ｍ 的顶点到 Ｎ
的边的距离ＰＯ一定不大于Ｒ。根据多边形间的距
离定义可知，此时两个多边形间的距离不大于 Ｒ。
命题得证。
由于本文只对多边形的外边界进行缓冲区分

析，因此当多边形为带岛的空洞多边形时，以上结论
仍然适用。
用命题２的方法对图３中的多边形分组，分组

情况如图４所示，统一做多边形 Ａ、Ｂ、Ｃ、Ｄ的半径
为Ｒ／２的缓冲区，其中Ａ、Ｂ、Ｃ的缓冲区相交，可以
分为一组，Ｄ的缓冲区不与其他多边形的缓冲区相
交，自己成一组。图３与图４对比可以发现，其分组
的效果是一样的，且后者的视觉效果比前者更好。

图４　半径为Ｒ／２的缓冲区法进行多边形分组

通过以上讨论，本文采用命题２的结论，寻找到
合适的阈值Ｒ后，对所有变化多边形的外边界做半
径为Ｒ／２的外缓冲区，若多边形的缓冲区相交，则
将这些多边形划为一个多边形群进行合并。

３　多边形群的合并算法研究

多边形群的凸包是指对于平面内两个及两个以

上的多边形组成的多边形群，寻求一个最小凸多边
形，使其能够把这个群中的所有多边形包围起来。
多边形的凸包计算与点集的凸包计算最大的区别在

于多边形顶点的有序性，利用该性质计算多边形群
的凸包可以较大程度地降低算法的复杂性［３］。
设一个多边形群里有ｎ个多边形Ｐ１、Ｐ２、…、

Ｐｎ，每个多边形的顶点以逆时针方向排列。首先应
用简单多边形的凸包算法计算出每个多边形的凸

包［４］，称为子凸包，设多边形 Ｐｉ 对应的子凸包为

ＣＰｉ（ｉ＝１，２，…，ｎ），则ＣＰｉ 上的点有可能为多边形
群凸包上的点。求出ｎ个子凸包中横坐标最大、最
小，纵坐标最大、最小的点，做出子凸包群的最小外
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接矩形，以图５的子凸包群为例，矩形 ＡＢＣＤ即为
最小外接矩形，其中 Ｑ１、Ｑ２、Ｑ３、Ｑ４ 为确定出该矩
形的４个点。

图５　多边形群对应的子凸包群及其最小外接矩形

如图５所示顺次连接 Ｑ１、Ｑ２、Ｑ３、Ｑ４，将矩形

ＡＢＣＤ划分为 ５ 个区域，其中位于直线 Ｑ１Ｑ２、

Ｑ２Ｑ３、Ｑ３Ｑ４、Ｑ４Ｑ１ 左侧的区域Ⅴ内的点肯定不在
多边形群的凸包上，因此只需分析落在４条直线右
侧与矩形边界围成的４个三角形区域内的点即可。
在直线Ｑ１Ｑ２ 右侧存在若干个子凸包或子凸包

上的点链，对于其中一个子凸包ＣＰｉ而言，分别连接
点Ｑ１ 与ＣＰｉ上位于Ｑ１Ｑ２ 右侧的顶点得到若干向
量，找到这些向量中与向量Ｑ１Ａ的夹角最小的向量
所对应的顶点，记为点 Ｖｍ；同样连接点 Ｑ２ 与ＣＰｉ
上位于 Ｑ１Ｑ２ 右侧的顶点得到若干向量，找到这些
向量中与向量Ｑ２Ａ的夹角最小的向量所对应的顶
点，记为点Ｖｎ；如果存在夹角相同的向量，则取模最
大的向量所对应的顶点。经过以上处理，可以得到
子凸包ＣＰｉ上一条从点Ｖｍ 到Ｖｎ的点链Ｌｉ＝｛Ｖｍ，

Ｖｍ＋１，…，Ｖｎ－１，Ｖｎ｝，点链上的点按照逆时针排序，
且横坐标沿Ｘ轴方向递增。也可能出现 Ｖｍ 与 Ｖｎ
重合的现象，此时Ｌｉ为一个点，并不影响后面的处
理。将Ｑ１Ｑ２ 右侧的每一个子凸包或子凸包上的点
链做相同方式的处理，可以得到相应的若干条点链

Ｌ。如图６所示，假设在 Ｑ１Ｑ２ 右侧有３个点链，

Ｌ１＝｛Ｖ１１，Ｖ１２｝，Ｌ２＝｛Ｖ２１，Ｖ２２，Ｖ２３，Ｖ２４｝，Ｌ３＝
｛Ｖ３１，Ｖ３２｝，将所有点链中的点按照横坐标从小到大
的顺序重新链接，若有横坐标相同的点，保留纵坐标
最小的点，链接完成后在首尾插入点 Ｑ１、Ｑ２，从而
得到点链ＬＱ１２＝｛Ｑ１，Ｖ１１，Ｖ２１，Ｖ２２，Ｖ２３，Ｖ２４，Ｖ３１，

Ｖ３２，Ｑ２｝

图６　点链ＬＱ１２的生成

用同样的方法处理图５中区域Ⅱ、Ⅲ、Ⅳ中的子
凸包或子凸包上的点，将区域Ⅱ中点链上的点按照
横坐标递增的顺序排列，横坐标相同时保留纵坐标
小的点，在新点链首尾加入点 Ｑ２、Ｑ３，得到点链

ＬＱ２３；将区域Ⅲ中点链上的点按照横坐标递减的顺
序排列，横坐标相同时保留纵坐标大的点，在新点链
首尾加入点Ｑ３、Ｑ４，得到点链ＬＱ３４；将区域Ⅳ中点
链上的点按照横坐标递减的顺序排列，横坐标相同
时保留纵坐标大的点，在新点链首尾加入点 Ｑ４、

Ｑ１，得到点链ＬＱ４１；将ＬＱ１２、ＬＱ２３、ＬＱ３４、ＬＱ４１首尾
相接，可以得到一个新的简单多边形。对该多边形
再用一次多边形的凸包算法，所求出的凸包多边形
即为多边形群的凸包。

４　实验与实现

本文采用２０００年７月和２００７年９月获取的陕
西省某植被覆盖区域的Ｌａｎｄｓａｔ－ＴＭ影像作为实验
源数据，截取其一个相同范围的子区作为实验区域
进行分析，实验区影像如图７所示，其中图７（ａ）为

２０００年影像，图７（ｂ）为２００７年影像。由影像可以
辨认出二者在某些区域有较为明显的区别。

（ａ）２０００年实验区影像　　　　（ｂ）２００７年实验区影像

图７　两个时期的实验区影像
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将两幅实验区影像分别进行预处理后做差值运

算，寻找合适的阈值将差值影像二值化生成掩膜，再
将该掩膜影像矢量化，去掉非变化区域的多边形，即
为图１所示的变化区域矢量多边形图。
多边形分组的阈值 Ｒ根据制图综合规范中的

相关规定来确定：地图上的线划、几何图形、轮廓图
形等基本图形都有其最小尺寸的要求，其中“相邻实
心图形的间隔为０．２ｍｍ”［５］。本实验所用的ＴＭ 影
像空间分辨率为３０ｍ，影像的空间分辨率与成图比
例尺间存在式（１）所示的数学关系：

ｅ×ｍ×１０－３＝Ｃ×Ｐ （１）
式中Ｐ为遥感影像空间分辨率（ｍ），ｍ为成图比

例尺的分母，ｅ为人眼的分辨率，通常采用０．２ｍｍ，

Ｃ为几何校正系数［６］。利用式（１）可以算得３０ｍ分
辨率的遥感影像比例尺近似为１∶５０００００。对于此
比例尺的影像，０．２ｍｍ相当于地面距离１００ｍ，因此
取阈值Ｒ为１００ｍ，做所有多边形的５０ｍ的缓冲区，
缓冲区相交的多边形则分为一组。
多边形群合并的算法基于ＡｒｃＥｎｇｉｎｅ与Ｖｉｓｕａｌ

Ｃ＃开发实现。用户将缓冲区相连的多边形选中，
这些多边形的顶点信息通过ＩＰｏｉｎｔＣｏｌｌｅｃｔｉｏｎ接口
的ＡｄｄＰｏｉｎｔ方法获取，并记入一个Ｍｕｌｔｉｐｏｉｎｔ点集对
象，再通过循环语句将其读入一个ＩＰｏｉｎｔ类中再做处
理，实现多边形凸包的自动生成，新生成的凸包以．
ｓｈｐ格式存入一个新的面图层。以图１右上角的部分
影像为例，程序运行效果如图８所示，其中图８（ｂ）中
新生成的凸包所在的图层位于原多边形图层的下方。

　 （ａ）多边形合并前　　　　　　　 （ｂ）多边形合并后

图８　影像变化多边形处理前后效果图

因为多边形分布过于零散，即使合并之后，其面积
也大小不一。在１９８６年遥感调查中，遥感信息源和
工作底图比例尺为１∶５０００００时，规定最小上图的图
斑面积为４ｍｍ２，相当于地面面积１０６　ｍ２［７］。因此将
合并完成后面积仍小于１０６　ｍ２ 的多边形删除，剩余的
多边形即为最终要被提取的增量影像块的边界。
用最终所得的多边形边界依次裁剪原始影像，可

以得到每一块变化区域的多边形，图９所示为其中一
块变化区域所对应的原始影像块。对比图７中两幅

影像的右上角区域可以发现，提取的变化影像与肉眼
观察到的变化区域形状等相一致。将所有变化区域
的影像块提取出来并将其黑色背景去除，全部覆盖在
２００７年新影像上形成２０００年影像的快照如图１０
所示，虽然接边处存在较为明显的痕迹，但可以在后
期通过影像镶嵌等技术加以修正。该影像仍然较为
完整和清晰地呈现了２０００年影像中的地物等特征。

图９　裁剪得到的某变化影像块

图１０　增量更新后的２０００年影像快照

５　结束语

本文对遥感影像增量更新中影像块的生成方法

进行了研究，不同于传统的金字塔影像块的存储方
式，本文的方法将相对集中的变化区域合并为一个规
则的凸多边形，作为整体提取出来。这种方法能够较
大程度地保留变化信息和变化区域的形状，避免了部
分不必要的数据冗余，实验结果表明该方法是可行
的。用此方法配合遥感影像镶嵌等技术实现遥感影
像的增量更新，用户可以仅保存当前最新时刻的遥
感影像以及提取出的变化影像块，就可以还原旧时
刻的完整影像，较大地减少了影像存储的容量，提高
了存储器的存储效率，且能够保证影像变化信息的
完整性，为海量影像数据的存储和管理开辟了新的
途径，对利用遥感影像进行地籍图、地形图等矢量图
的修正工作也具有较大的实际意义。 （下转第２４页）
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