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The problem of structural recognition of visual objects based on descriptions in the form of a set of key points of the image was solved. An ORB algorithm for finding binary descriptors was proposed. A modification of the structural recognition based on the implementation of block data models with the integration of probability distributions is proposed. A method is proposed for estimation of the image descriptions relevance when compare and classify visual objects in computer vision systems by determining the distances between distributions for a different number of bits of input images and reference images.

Однією з ключових завдань комп’ютерного зору є класифікація зображень, що потребує вирішення задач, пов’язаних із багатовимірною природою оброблюваних даних. При застосуванні структурних методів розпізнавання описи об’єктів подаються як набір дескрипторів ключових точок (КТ) – скінченної множини числових векторів високої розмірності. Бінарні описи, отримані детектором ORB, містять  біт [1], що  дає можливість аналізувати дескриптор як кортеж послідовних елементів. 
Подаємо опис об’єкту бінарною матрицею , сформовану послідовністю отриманих детектором  дескрипторів КТ. Кожний рядок матриці  подаємо у виді  послідовних непересічних фрагментів. Отримаємо новий простір даних, перевагою якого є можливість аналізувати внутрішню структуру [2]. 
На основі одно-бітових розподілів побудуємо інтегровану в межах окремих фрагментів систему ознак. На базі матриці  отримаємо вектор , де , . Це ознаки найнижчого рівня, що зберігають інваріантні властивості множини дескрипторів. На базі ознак  обчислимо ознаки вищого рівня  для блоків як сукупностей стовпців:
                                        , 					    	(1)

де  – розмір, а  – номер фрагмента.
На основі подання (1) застосуємо ієрархічний спосіб розпізнавання, що використовує для зіставлення з еталонами систему ознак  з різним ступенем інтегрування даних, що визначається розміром блока. Обсяг значень для змінюється від одного числа до вектору розміру . Так при  маємо  1-бітових фрагментів ( дорівнює сумі стовпця матриці ), а при  маємо  (величина  дорівнює сумі бітів усього опису). Така модель зменшує інформаційну надмірність просторового сигналу за рахунок допустимого зниження якості розпізнавання. 
Нормоване значення релевантності  описів  та  визначимо на підставі Манхеттенської відстані між векторами розподілів , для  максимально можливої відстані  для обраного числа дескрипторів: 
                       .				(2)
Якщо система впевнено розпізнає зображення за максимальним числом (256 бітів), то застосовуємо повне подання, тому що виграш у часі обчислення становить приблизно три рази. Інакше опускаємося на рівень нижче і так далі [3]. Табл.1 містить значення відстані (2) між розподілами двох зображень для різного числа дескрипторів та бітів у фрагментах розподілу.

Таблиця 1 – Значення відстані для різної кількості дескрипторів та бітів
	Кількість дескрип-торів
	Число бітів розподілу

	
	1
	2
	4
	8
	128
	256
	Кожен 2-й
	Кожен 4-й

	500
	0,142
	0,098
	0,073
	0,060
	0,046
	0,046
	0,138
	0,144

	300
	0,139
	0,095
	0,071
	0,061
	0,045
	0,045
	0,147
	0,147

	100
	0,147
	0,102
	0,074
	0,061
	0,046
	0,046
	0,105
	0,155


Результати експериментів показали доцільність трансформації ймовірнісних розподілів для фрагментів дескрипторів опису та зіставлення образів у просторі ієрархічних ознак. Це забезпечує необхідну результативність розпізнавання. Таке оброблення реалізується значно швидше, ніж у просторі розподілів та у процедурах голосування. Треба зауважити, що при зменшенні кількості КТ майже пропорційно зменшуються й максимальна та фактична відстань між ознаками.
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