1. Pontonkénti osztalyozas

Az eljaras bemenete az eredeti kép, a tanulo referencia térkép és egy klaszter
térkép. Kimenete egy az osztalyozast tartalmazé tematikus térkép.

Els6 lépésként elkészitjiik a klaszterek szignatirajat. Ezek utdn maximum
likelihood médszerrel az Gsszes pixelt besoroljuk egy klaszterbe:
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Ha adott valoszintiséggel egyik klaszterbe sem esik egy pont ( x2-préba sze-
rint 99% eséllyel nem esik a pont a klaszterbe), akkor nem osztéalyozzuk.

Ezek utdn minden klaszterhez cimkét rendeliink aszerint, hogy mit kell az
osztalyozés soran tenni vele. A lehetséges cimkék halmaza: elhagyandd, osztd-
lyozott, ijra osztdlyozandd és vdgandd.

A besorolas menete:

Ha klaszter méretéhez nincs elegends referencia teriilet
Akkor
Ha klaszter mérete nagy
Akkor a klaszter ijra osztdlyozando
Ellenben a klaszter elhagyando
Ellenben
Megkeressiik a legjobban 6sszemetszé névényt
Ha ez a névény nem metsz elegendd mértékben
Akkor a klaszter ijra osztdlyozando
Ellenben
Megkeressiik a relevins névényeket
Ha egy relevans novény van
Akkor a klaszter osztdlyozott
Ellenben vdgando

Ugyanez gyakorlati feltételekre atfogalmazva:

Ha klaszeren beliil a referencia pixelek arédnya kevesebb az atlagos
referencia arany 1/8-4nal
Akkor
Ha klaszter mérete legalabb a kép fél %-a
Akkor a klaszter djra osztdlyozandd
Ellenben a klaszter elhagyando
Ellenben
Megkeressiik azt a névényt, amibdl a legtobb referencia
pixel van a képen
Ha ez a névény nem adja ki az Gsszes referncia pixel negyedét
Akkor a klaszter ijra osztdlyozando
Ellenben
Megkeressiik a relevins novényeket, tehat azokat, melybdl



legalabb annyi referencia pixel van,
mint a legrelevansabb negyede
Ha egy relevans névény van
Akkor a klaszter osztdlyozott
Ellenben vdgando

A fenti dontés soran az osztdlyozott klaszterekhez megjegyezziik az egyetlen
relevans novényt, mig a vdgandd klaszterekhez az Gsszes relevans novényt.

Els6 lépésként az jra osztdlyozandé klasztereket osztalyozzuk ujra. Ezen
klaszterek pontjait maximum likelihood dontéssel besoroljuk az osztdlyozott
vagy a vdgando klaszterekbe, itt is a klaszterbe nem ill6 pontokat elhagyjuk.

Ezutan jon a vdgando klaszterek vagasa. A vagashoz meghatarozzuk, hogy
a klaszterben a vagandé novényekhez tartozé referencia pixelekhez milyen szig-
natirat rendelhetiink. Ezutan a klaszterhez tartozd pontokat ezekbe az alklasz-
terekbe maximum likelihood besorljuk, de itt méar nem hagyjuk el a be nem ill§
pixeleket.

Az osztdlyozott klaszter pixeljeit pedig besoroljuk az egyetlen relevans no-
vény osztalyaba.

A kialakult képen a pixelek nagy részét osztilyba soroltuk. A kezdeti klasz-
terbe sorolasnéal elhagyott pixelek, az elhagyandd klaszterek pixeljei, és az tjra
osztalyozésnal elhagyott pixelek nem ismert kategéridba esnek, tehat ezek a
pontok nem lettek osztalyozva.

2. Szegmensenkénti osztilyozas

A szegmensenkénti osztalyozasnal a legtobb mddszert a pontonkénti osztalyo-
zasndl hasznélt algoritmusokbol szarmaztattuk.

A legfontosabb kérdés, hogy a maximum likelihood és x? dontést hogyan
moédositjuk a szegmensek osztalyozasara. A maximum likelihood dontésnél a
szegmens pixeljein vett siirfiségeknek a logaritmikus atlagat vessziik, mig a 2
doéntés esetében a pixeleken vett y? értékek Atlagat szamoljuk.

A kovetkezd képlettel lehet meghatarozni a stirtiség logaritmikus atlagat:
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Az algoritmus elsé lépésben az Osszes szegmenst besorolja egy klaszterbe a
most megismert maximum likelihood médszerrel, azokat a szegmenseket, ame-
lyek x? proba szerint 99%-os valészintiséggel nem esik szegmensbe, egyenlére
elhagyjuk.



A kovetkezG 1épésben megvizsgaljuk, hogy mely referencia pontok esnek
olyan szegmensbe, ami be lett sorolva egy klaszterhez. Ezen referencia pontok
szerint elkészitjiik az Gsszemetszési tablat, majd a pontonkénti osztalyozasnal
megismert médon besoroljuk a klasztereket a fenti négy kategoriaba.

Ezek utan vessziik azokat a klasztereket, melyek Gjra osztdlyozanddak, és az
Osszes olyan szegmenst ami ilyen klaszterbe tartozik besoroljuk egy osztdlyozott
vagy vdgando klaszterbe maximum likelihood médszerrel. Természetesen itt is
elvethetjiik a be nem ill6 szegmenseket.

Ezek utdn meghatarozzuk a vdgands klaszterekbe esé relevan névények szig-
naturajat, majd ezen klaszterek Gsszes szegmensét besoroljuk az egyik igy ki-
alakult alklaszterbe.

Ezek utan kialakulhat az elsGdleges osztélyozas, aminek eredménye, hogy
az Osszes szegmenst besoroltuk egy osztalyozott klaszterbe, besoroltuk egy va-
gando6 klaszter egy alklaszterébe vagy nem soroltuk be. Ezutén kovetkezhet a
pontonkénti javitas.

Azon pontonkat fogjuk pontonként klaszterbe sorolni, amelyek vagy nem
keriiltek osztalyba a szegmensenkénti osztalyozas soran vagy nem vagyunk biz-
tosak abban, hogy jo klaszterbe keriiltek a szegmentalasnal. Az elgbbi kategoria
egyértelmi, vagy a pont nem keriilt szegmensbe, vagy a szegmens nem keriilt
klaszterbe, vagy olyan klaszterbe keriilt, ami elhagyanddé cimkét kapott. A mé-
sodik feltételnél azt vizsgéaljuk, hogy legalabb 90%-o0s valdsziniiséggel abba a
klaszterbe tartozik-e a pont, amelyikbe be lett sorolva a szegmensével. Ezt y2-
prébaval ellendrizziik. Ha olyan klaszterbe keriilt a pont, ami vdgandd cimkét
kapott, akkor azt is megvizsgaljuk, hogy a pont illeszkedik-e az alklaszterébe.

Ezek utén kovetkezik a pixelenkénti osztilyozds. Minden olyan pontot, ami-
r6l ugy dontottiink, hogy pontonként be kell sorolni, maximum likelihood méd-
szerrel besorolunk egy osztdlyozott vagy vdgando klaszterbe. Ha vagando klasz-
terbe keriilt, akkor ennek egy alklaszterébe is besoroljuk. Igy a klasztereknek és
az alklasztereknek megfeleltetett novénykategoriaba besoroltuk az 6sszes pontot.



