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一 种基于方向特征的裂缝提取算法 

罗 佳 ，刘大刚 

(1电子科技大学成都学院 计算机系，四川 成都 611731；2西南交通大学地下工程系，四川 成都 610031) 

摘 要：针对传统算法提取精度不高和稳定性较差的问题，提 出一种基于裂缝方向特征的提取算法．该算法由方向 

线的提取和修正两部分组成．(1)通过 L(1)～L(8)共 8个方 向模板匹配，提取出8*1O单位区域像素的裂缝方向 

线；(2)依据裂缝的强度和连续性，对该区域及相邻区域的方向线进行筛选和修复．实验结果表明，该算法能在照明 

阴暗，对比度较差的场合下稳定有效的提取出清晰裂缝，效果满意． 
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A Cracks Extraction Algorithum Based on Directional Characteristics 
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(1 Computer Department，Chengdu Co llege of University of Electronic Science and Technology，Chengdu 611731，China； 
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Abstract：Aiming at the traditional algorithm for the extraction accuracy is not high and poor stability，this paper 

proposes a method for cracks extraction based on directional features．The algorithm is composed of the direction 

extraction and orientation correction．(1)Through the total of 8 direction template(L (1)～ L(8))matching，the 

crack is extracted direction lines in the 8*10 regional pixels．(2)The direction of line in the region and its adjacent 

areas is filtered and repaired，according tO the strength and continuity of cracks．The experimental results show that 

the algorithm can stabily and effectively extract clear cracks in the dark and poor occasions．Finally，the effect is 

satisfied． 
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1 引言 

近年来，我国交通基础设施发展迅猛，各地兴建 

了大量的公路、桥梁、隧道等，而常见病害之一一裂 

缝却 日益危及其寿命和安全．因此需要对裂缝的长 

度、宽度和损坏密度等参数进行准确、客观的测量和 

评价，而这一重要前提就是如何有效稳定地提取出 

清晰裂缝[1七]．传统的人工测量存在耗时、不精确、影 

响交通、危险等缺点，而计算机图像处理技术却能准 

确快速地提取出裂缝的相关信息． 

依据裂缝和背景的灰度值差异，一般做法采用 

的是直接二值化处理，即选用一个阈值，对图像进行 

简单分割．但是由于照明的阴暗不同，尤其在对比度 
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较差的情况下(如隧道)，即使采用良好的二值化[。 ] 

和动态阈值 。 ]，也不能获得准确稳定的结果．鉴于 

此，本文提出一种基于裂缝方向特征的提取算法，能 

更有效稳定的提取出清晰裂缝． 

2 裂缝提取算法 

2．1 向线的提取 

首先将数码相机得到的彩色裂缝图像转化为灰 

度图像．再按8*10像素作为单位区域进行图像扫 

描，并对每个单位区域按图 1中设定的模板进行匹 

配，从而确定该区域裂缝的存在及方向． 

在图 1中取座标(X ，Yi)为模板中A的左上角 

像素a ，A是a ～a 的2*2像素的灰度平均值．(这 






