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中文摘要： 本計劃將開發生醫影像重建及追蹤技術外，並應用於生醫研究:

如共軛焦(Confocol)顯微鏡影像的切割及 Rainbow 影像的重建

等。在臨床醫學應用如:腎病、帕金森氏病的診斷及追蹤治療，

及應用於同步幅射影像影像對齊(Alignment) 及重建

(Reconstruction)等，並利用高速攝影機的追蹤生物的活動(如果

蠅等)。由於 GPU(Graphics Processing Unit)技術的成熟，我們也

將開發 GPU 版的基礎影像函式庫來加速處理速度。 
英文摘要： In this proposal, we will develop a high-speed tracking and 

reconstruction technique and applied to biomedical study. For 
instance: reconstruction for confocol microscope images, rainbow 
images, etc. Application for clinical medicine includes the diagnosis 
of the disease and treatment tracking for kidney and Parkinson, 
alignment and reconstruction for synchrotron images. Application 
for biological includes the track of the fly activity. Because of GPU 
(Graphics Processing Unit) Maturity of technology, we will also 
develop the GPU version library for of basic image process function 
to accelerate processing speeds too 
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採用 CPU 作運算，無法達到即時(Real Time) 運算，而採用 GPU 的演算法程式後可以達成

即時(Real Time)運算。 

 

結果與討論 

 

我們將研究結果應用於果蠅求偶行為(Courtship)的追蹤，果蠅求偶行為佔大多數他們的社

交活動，從遺傳學上講，所有的蒼蠅都知道如何在舉手投足求偶，而生物學家要從他的複

雜動作姿勢來研究紀錄其求偶行為來研究其思維及物種演化問題，而求偶行為是由基因控

制的一種與生俱來的活動。不同的生物體有不同的方式來吸引異性，在求偶行為。例如，

步行的男飛接近雌蠅和舒展的側翼和周圍的雌蠅盤旋的未來。行為發生時，我們可以說，

這是求偶行為，而果蠅求愛的測量是困難的，有時兩隻蒼蠅只需步行併攏但不是在求偶狀

態，因此如果求愛行為是以人工測量，則需要耗費大量人力，長時間緊釘著它們做紀錄，

且觀察是主觀的。 

因此我們藉由這些影像特性及果蠅的體態男女有別(如圖六所示)的特性，應用於我們完成

的高速即時影像分析系統來達成全自動即時求偶的分析。以即時視頻擷取錄蒼蠅求偶影像，

對每一幀影像，計算出每隻果蠅的體態、行進方向和翅膀姿勢的位置。我們使用這些特性

來識別所謂的“求偶＂的行為是否發生。 

首先我們設計匹配濾波器的分布 Eq(1)來匹配出果蠅: 

 
222 )(

1 ),( ryx eeyxg   . (1) 

在 Eq. (7) 中 r 是指從斑點的中心量測的半徑.  假如我們定義 R是從中心點量測到的量

測到亮度衰減一半的半徑距離, 則我們可以將斑點的外型函數寫成 : 

 )/2ln()2ln()/(
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22
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我們可以簡化 Eq. (8) 為 

 
222 /)(

1 2),( Ryxyxg  . (3) 

現在讓我們考慮偵測任意信號 s(t) 並加入(高斯白色雜訊),. 假如信號經過 H(f) 的濾

波器，則輸出信號 sO(t)給定如下： 

   dfftj
o effSfHts )2()}()(){()(  , (4) 

其中 S(f) 是 s(x,y) 的傅立葉 (Fourier) 轉換，而 )( f 是雜訊的頻譜。根據史啓瓦玆

不等式 (Schwartz＇s inequality)，證明當給定 Ho(f) =S*(f) .時濾波器 H(f) 能有最大

的輸出的訊號雜訊比(SNR, Signal to Noise Ratio)[5,6]。我們在對 Ho(f) 和 S*(f) 做

反傅立葉 (Inverse Fourier) 轉換，因為輸入訊號  s(t)是一個實數，所以 ho(t)=s(-t)。 

因此在2-D 的例子 ho(x,y)=s(-x,-y) ，最佳化的濾波器 (Optimal Filter) 的頻譜形狀

必須和影像的亮度變化的外型有相同的形狀，換句話說最佳化濾波器給定如下:  
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計畫成果自評 

 
我們完成一個整合高速影像擷取並即時(Real Time)計算的架構，利用此系統對於研究人

員而言，可以利用此系統作為生物或醫學的即時取像並分析影像，本研究的成果已可實

用於果蠅的求偶即時影像追蹤，對於需要高速即時的應用研究有莫大的應用。對於教學

而言，學生可以學習 GPU 的應用，及應用本計畫完成的即時顯像系統，很快速地加入其

他的生醫影像應用演算發，完成其他的應用系統。 
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一、參加會議經過 

二、與會心得 

三、考察參觀活動(無是項活動者略) 

四、建議 

五、攜回資料名稱及內容 

六、其他 

計畫

編號 
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計畫
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人員

姓名 

林志陽 

服務機

構及職
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中華大學 

助理教授 
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100 年 6 月 25 日 

會議地
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發表
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題目 

(中文) 

(英文) 



一、參加會議經過 
 
IEEE Computer Society Conference on CVPR 是生醫影像領域很重要的會議

(6/19~6/25)，屬於 EI 指標性資料庫收錄會議論文，在會議期間更有許多付費及免

費的大師級演講，及廠商參展，會議地點在美國 Colorado Springs, USA，由於這次

的會議地點飛機沒有直飛，搭了三段飛機加上轉機時間超過 24 小時才於凌晨抵達住

宿飯店，之後及開始參加精彩的 Conference 及 Workshop 課程, 

 

二、與會心得 

 
此次會議除了會議論文發表，還有許多 Tutorial:Game Theory in Computer Vision 

and Pattern Recognition, Diffusion Geometry Methods in Shape Analysis, 

Frontiers of Human Activity Analysis, ITK meets OpenCV: A New Open Source 

Software Resource for CV，更有以下主題的 Worshop: Camera Networs and Wide Area 
Scene Analysis, Embedded Computer Vision, Large Scale Learning for Vision, Inference 
in Graphical Models with Structured Potentials, Activity Reconition Competition 等。此

次有許多有趣的論文被發表，此次參加國際會議，與以往有很多的不一樣，多了許

多有關於 Tablet PC 的應用，更有許多大型廠商及儀器設備展示，並且引發了一些

點子, 相信對未來的研究有莫大的助益, 在幾天的時間中, 讓我的研究視野開拓不

少. 

 

四、建議 

 
目前國內的研討會在規模及質量上, 與美國的國際研討會實在無法相比,多參加

國際研討會可以增進研究能量,希望能常有機會參與國際研討會,並與國外學術

機構建立合作管道. 

 

五、攜回資料名稱及內容 

 
攜回 Technical Program, 議程, DM, 等資料 
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