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Résumé : Un nouveau modèle de description d’un objet
dans une image est proposé. S’appuyant sur la construction
d’un arbre minimal ses propriétés sont étudiées à travers le
problème de la reconnaissance de symboles complexes. L’in-
variance de la reconnaissance face aux translations et ro-
tations de symboles dégradés est vérifiée dans un contexte
d’images binaires à faibles résolutions.

Mots-clés : Analyse de documents, Reconnaissance de sym-
boles, Extraction de caractéristiques, Arbres minimaux.

1 Introduction

Le coeur de tout système de reconnaissance d’objets est le
modèle de description de forme utilisé. De ses propriétés
(discrimination, résistance au bruit, invariance aux rotations
etc) vont dépendre les performances du système. Une par-
tition est généralement convenue entre les modèles opérant
au niveau des contours et ceux intégrant les régions. Lorsque
les objets sont complexes i.e. constitués de régions disjointes
(symboles, logos etc) les techniques fondées exclusivement
sur les contours (descripteur de Fourier [S.P 92, LIN 87],
sondes circulaires [KIT 92], code de Chain) sont insuffi-
santes. Dans cet article nous proposons une nouvelle me-
sure captant la topologie d’un objet. Dans le système de co-
ordonnées de l’image tout objet est défini par un ensemble
de points -

�
dimensionnel - ayant une topologie spécifique.

En connectant tous les points sous la contrainte de définir
un arbre de longueur minimale (Minimum Spanning Tree,
MST) on capture la topologie de l’objet cible car pour un en-
semble de points donné cette longueur est unique (Section
2.1). La réciproque n’étant pas vérifiée la longueur du MST
ne peut être utilisée directement dans la comparaison de deux
objets sans risque d’ambiguïté. La définition "du mélange"
des objets à comparer lève cette ambiguïté et permet même
de détecter les rotations éventuelles. Ce principe est abordé
dans les Sections 2.2 et 2.3 puis illustré à travers un exemple
(Section 2.4). La technique est appliquée à la reconnaissance
de symboles bruités et multi-orientés dans le cas d’images
binaires à faibles résolutions (Section 3).

2 Description et comparaison d’objets
par arbres minimaux

2.1 Définition du Minimum Spanning Tree
Soit �������	��
����
�����
�����
�����
������ l’ensemble de � points évo-
luant en ��� (

� �! dans le cas binaires,
� �#" pour des

images en niveau de gris) définissant l’objet dans le système
de coordonnées de l’image. Un arbre recouvrant minimal
(MST) construit sur �$�%�&� � 
��  
�����
�� � 
�����
�� � � est un arbre'

:
– totalement connecté : tout les points � �)( � sont connec-

tés,
– non orienté : il n’y a pas de sens de parcours des arcs * �,+ -

reliant les points � � à � - ,
– pondéré : les longueurs des arcs *.�,+ - sont pondérées.'

est donc une liste de sommets (les points �/� ) et de connec-
tions *���+ - entre ces sommets. La longueur totale d’ordre 0
de l’arbre est la somme des longueurs (norme euclidienne)
pondérées en loi de puissance d’ordre 0 (/132 
 ��4 :

576 � 89;:,< =?>�@BA *��,+ - A
6

(1)

Le terme minimal signifie que parmi tous les arbres totale-
ment connectés qu’il est possible de construire, le MST est
celui dont la longueur est minimale :'DC �FEHGJILKNMPO@ 5 6

(2)

On doit les premiers algorithmes à Kruskal et Prim [R.R 94],
un historique du problème est retracé dans [R.G 85]. L’al-
gorithme retenu est celui développé récemment par A. Hero
et O. Michel [A.H 99, A.H 97]. La complexité en temps est
estimée dans le plan (

� �Q ) à � 	R�S�T � ( � , le nombre de
points à connecter). Si parfois plusieurs arcs ont la même
longueur (points équidistants) plusieurs arbres peuvent théo-
riquement résulter mais tous auront la même longueur et de
surcroît toujours minimale.



2.2 Description
Tout objet est représenté par une distribution de points
dont la topologie est propre à l’objet. Par construction, le
MST réalise une mesure de cette topologie car pour un
objet donné la longueur du MST est unique. Néanmoins,
cette application n’est pas bijective, à une longueur donnée
peut correspondre deux objets de formes différentes. C’est
l’exemple caricatural du cercle et du carré ci-dessous où
seule la longueur du MST ne suffit pas à discerner ces
deux objets (descripteur dit incomplet). L’introduction du
mélange permet de lever cette ambiguïté. Si deux objets sont
topologiquement distincts alors le MST défini sur le mélange
des deux objets aura une longueur différente des longueurs
des MST calculés individuellement sur chacun des objets.
On définit un critère d’erreur fondé sur cette propriété.
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FIG. 1 – Cas où deux objets de formes différentes ont même
longueur : un carré, la longueur du MST associée

5 �U�WV.XY� 2
( 0Z�\[ ) ; un cercle avec

5 ]�^V._Y� X ; le mélange permet de
séparer le cercle du carré

5 �`H�aXb"c� Xed� 5 � .

2.3 Comparaison
Dans les problèmes réels les objets peuvent être identiques
mais multi-orientés. C’est l’exemple choisi Figures 2 à 9
où il s’agit de symboles architecturaux. Une transformation
géométrique peut être alors appliquée itérativement sur
l’objet test et le mélange des objets défini à chaque itération
(cf Figures 7 à 9). Puisque les objets sont identiques il
existe une transformation pour laquelle les objets coïncident
totalement (cf Figure 9). Dans ce cas la topologie définie
par l’ensemble résultant du mélange est identique à la
topologie propre à l’objet référence (cf Figures 9 et 3). Par
voie de conséquence les MST construits sur ces ensembles
ont même longueurs (

5 ��f� 5 � ) et l’erreur inter-objet est
minimale.

La méthode est synthétisée dans l’algorithme ci-dessous.
Elle apporte une réponse à la comparaison d’un objet
candidat �  à un objet prototype � � . 0 est la métrique
choisie pour l’expression des longueurs d’arbres.

Data : �D� � ���	�J
�����
�����
�����
������ , �g ���hJ��
�����
�hi-�
�����
&h��j� , 0
begin

Construire un MST sur le prototype �k� , soit
5 � sa lon-

gueur d’ordre 0 .
for Plusieurs transformations géométriques l do

1. Définir l’objet transformé :

�Dm �alon)�gH�p��hqm� 
�������
&hqm� �
2. Définir l’union ("mélange") entre le prototype et
l’objet transformé :

�r�`g�F�D�tsu�Dm �v���	�J
�������
����j
&hqm� 
�������
&hqm� �
3. Construire un MST sur � �� , soit

5 �� sa longueur.
4. Comparer �  avec � � par :w mx�zy 5 �`U{ 5 �qy

end
Finalement, la distance d’ordre 0 entre le prototype et
l’objet inconnu est :w C �F|~}��	� w m � with l C �FE�GJILKNMPOm � w m �

end

Algorithm 1: Comparaison de deux objets par arbres mini-
maux.



2.4 Exemple
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FIG. 2 – Prototype du symbole lavabo.
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FIG. 3 – Prototype dans
l’espace image.
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FIG. 4 – MST construit sur
le prototype ( 0���[ ,

5 ���[�"�_Y�  c[�" ).
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FIG. 5 – Objet inconnu (lavabo translaté et ré-orienté).
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FIG. 6 – Le mélange des ob-
jets.
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FIG. 7 – MST construit sur le
mélange (

5 �`H�� .�L ���V�V�� ).
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FIG. 8 – MST sur le mélange
après alignement des centres
de gravités.
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FIG. 9 – MST sur le mélange
dans le cas d’une transforma-
tion optimale : les objets sont
appariés (

5 �`�� 5 � ).

2.5 Justification
La longueur du MST construit sur une distribution de points
multi-dimensionnelle participe à l’estimation de l’entropie
de Rényi [A.R 61] calculée sur cette distribution. Il existe
donc un lien entre longueur d’arbre et mesure d’entropie.
Ces résultats sont issus des travaux de J.M. Steele [STE 88]
qui montrent qu’une famille d’arbres (arbre de Steiner, MST,
etc) - vérifiant la propriété de quasi-additivité de Redmond
[C.R 94] - définie sur une distribution de points sont des
estimateurs robustes de l’entropie de Rényi caractérisant
cette distribution. B. Ma and all [J.G 00] ont développé
une solution au problème de recalage d’images s’appuyant
sur l’analyse suivante : quand deux images sont appariées,
leurs distributions de pixels se chevauchent, la densité de
probabilité conjointe est maximale par conséquent l’entropie
de Rényi estimée sur l’union des distributions est minimale.
La démarche qui consiste à ne plus considérer les objets
individuellement mais leur mélange, trouve donc une justifi-
cation d’un point de vue statistique.

3 Application à la reconnaissance de
symboles

La technique est appliquée à la reconnaissance de symboles
graphiques. Il s’agit de symboles architecturaux (cf Figure
10) référencés dans [L.W 01], ils font également partie de la
base de test sélectionnée dans le cadre de GREC2003. Les
prototypes originaux parfois ré-orientés ont été regroupés
dans une image laquelle a été, dans un second temps, arti-
ficiellement dégradée par un bruit ’poivre et sel’ de niveau" 2L� (cf Figure 11). Un filtrage médian (masque arbitraire"c
�" ) puis une opération de segmentation ont permi d’isoler
les objets à classer (cf Figure 12).

FIG. 10 – Symboles originaux : Evier, Téléviseur, Lavabo,
Table, Canapé, Lit.



Objets
obj.1 obj.2 obj.3 obj.4 obj.5 obj.6

évier �c�������c�	� _c[J"c� ����� �qXb�c��V.X�_ �q_�_Y� �LV.� �.��"Y� XL ._ ���Y[�� 2 ��[
téléviseur �b��[���[�[ 2 �c�Y��������� "�"�_Y� "LV.X XY[JVc� "LV�V XY[�_c� 2 ��[ _ 2 Vc� �� q�
lavabo �.��Xc� 2�2b2 ".��V���[J 2 ����� ����� XY[�XY� VL��[ _bX 2 ���.VL� ���q"Y� V�_bV
table �.X��Y� 2 [�X _.�L_c�� ._ 2 _bVc[�� "�_c[ ������� ����� ��V.XY� 2 [�X _c[�V�� 2�2�2
canapé �.�b ��� �Vb X 2 �c���q��" _�X�"Y� _���� �b�.Vc� 2 Vb� ����������� _ 2 Vc� V�_�"
lit ��_�XY� 2 [�X �._.�Y� 2 XLV �q�LV���� 2 " _ 2 �c� 2  .� _b ._Y� 2 ".� �������������
Réalité évier téléviseur lavabo table canapé lit

TAB. 1 – Matrice des erreurs
w C

avec 0N�z[ .

FIG. 11 – Symboles dégradés.

FIG. 12 – Après filtrage et segmentation : objets à classer.

La reconnaissance est menée après comparaison des objets
inconnus avec chacun des symboles. Les résultats sont
présentés Table 1. L’identité de l’objet est celle du symbole
dont le prototype minimise l’erreur. Dans cette expérience
tous les objets ont été reconnus (erreurs minimales situées
sur la diagonale) malgré le niveau de dégradation de certains
objets. Par exemple, des régions de ’l’évier’ (cf Figure 12)
ont totalement disparu, de nombreuses coupures peuvent
être également observées.

L’algorithme est assez robuste face à ce type de dé-
térioration grâce au mélange. L’opération d’union des
ensembles comble les absences de certains éléments. Par
conséquent l’arbre construit sur le mélange conserve une
structure proche de celui défini sur le prototype.
Pour donner un ordre d’idée,  ���"�"�KeMPOt[� �� ont été néces-
saires pour établir la matrice des distances ���Y
��L� présentée
Table 1. Ce temps de calcul résulte de l’implémentation de
l’Algorithme 1 sous Matlab version �c��V . Il s’agit donc d’une
recherche itérative (par pas de " 2 degrés) à l’aveugle. Le
nombre de points � � �\ �� traités varie suivant la taille des
symboles, ��� ��� � ��� 2 et �j�U¡i¢£�¤[ 2  �� . Le PC utilisé
est cadencé par un processeur Pentium4 à "Y� 2 � GHz et
dispose de V�[J Mo de RAM. Le temps d’exécution est
quasiment divisé par � lorsque la recherche est guidée par
l’identification des axes d’inerties des objets soit environ .�.KNMPO�"�"L� . Ces chiffres sont donnés à titre indicatif et n’ont
d’autres prétentions que de fixer un ordre de grandeur. De
plus ils résultent d’un programme non optimisé n’utilisant
pas les fonctions accélératrices désormais disponibles sur
Matlab. Quelques pistes visant à réduire le temps de calcul
sont évoquées par la suite, des solutions s’appuyant sur des
opérations logiques de type OU exclusif peuvent également
être envisagées.

4 Conclusion
Dans cet article un descripteur de forme s’appuyant sur des
arbres minimaux est proposé. La description et la comparai-
son, étapes clés de la méthode, sont détaillées et justifiées.
En reliant tous les points caractérisant un objet, sous la
contrainte de définir un chemin minimal, une mesure de la
topologie de l’objet est définie. Il s’agit d’une technique
basée sur les régions, catégorie requise pour traiter des objets
réels aux frontières complexes et régions disjointes. Des tests
plus approfondis mettant en jeu plusieurs types de symboles
et modèles de bruit ont été menés avec succès. Dans certains
cas la technique supporte la comparaison avec les invariants
de Zernike [TEA 80] en terme de variance intra/inter classes.
Néanmoins, ces résultats doivent être confirmés par des
tests à plus grande échelle (en cours). Le temps de calcul -
dépendant du coût algorithmique de construction des arbres
- est un point critique mais pas rédhibitoire. Plusieurs pistes
visant à le réduire existent. Par exemple, l’emploi d’un algo-
rithme plus performant (D. Karger et P. Klein dans [P.K 95])
ou bien une approche de type incrémentale (M. Soss dans
[SOS 98]). Une autre solution consiste à diminuer le nombre
de transformation géométrique appliquée (rotations). Une
analyse en composante principale permet d’accélérer la



recherche de la transformation optimale (identification des
axes d’inertie). Enfin l’approche peut être appliquée sur des
images à niveau de gris mais par fondement reste sensible à
l’épaisseur des traits des symboles.
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