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[57]申請專利範圍
1.　一種自動尋景拍攝方法，適於基於美學角度自動尋景拍攝一影像，該自動尋景拍攝方法
包括：針對一預拍區域進行取景，以產生一取景畫面；判斷該取景畫面是否符合一構圖

樣板；當該取景畫面不符合該構圖樣板時，計算該預拍區域與符合該構圖樣板的一對焦

區域之間的一移動距離，並且根據該移動距離決定是否設定該對焦區域的畫面為一預拍

畫面；當該取景畫面符合該構圖樣板時，設定該取景畫面為該預拍畫面；以及根據一使

用者的個人資料，評估該預拍畫面，據以拍攝或放棄拍攝該預拍畫面。

2.　如申請專利範圍第 1項所述的自動尋景拍攝方法，其中判斷該取景畫面是否符合該構圖
樣板的步驟包括：產生該取景畫面的一顯著圖；二值化該顯著圖，以產生一二值化影

像；自該二值化影像擷取多個凸多邊形，其中各所述凸多邊形分別對應於一顯著區域自

所述顯著區域之中，選擇一目標顯著區域；以及判斷該目標顯著區域相對於該取景畫面

是否符合該構圖樣板。

3.　如申請專利範圍第 2項所述的自動尋景拍攝方法，其中當 該取景畫面不符合該構圖樣板
時，計算該預拍區域與符合該構圖樣板的該對焦區域之間的該移動距離，並且根據該移

動距離決定是否設定該對焦區域的畫面為該預拍畫面之步驟包括：計算該目標顯著區域

的質心與該構圖樣板中各所述交叉點之間的一歐幾里得距離，並且根據所述歐幾里得距

離中的最小值產生一匹配分數，其中該匹配分數與所述歐幾里得距離中的最小值互為反

比關係；根據該目標顯著區域的質心、該構圖樣板中各所述交叉點以及該目標顯著區域

的面積，計算該移動距離；判斷該匹配分數是否大於一分數門檻值並且該移動距離是否

小於一距離門檻值；以及當該匹配分數大於該分數門檻值並且該移動距離小於該距離門

檻值時，將該目標顯著區域的質心對焦至該最小歐幾里得距離所對應的交叉點，以產生

該對焦區域，並且將該對焦區域設定為該預拍畫面；否則，針對一新的預拍區域進行取

景，直到取得該預拍畫面。
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4.　如申請專利範圍第 1項所述的自動尋景拍攝方法，其中當該取景畫面符合該構圖樣板
時，在設定該取景畫面為該預拍畫面之前，該自動尋景拍攝方法更包括：輸入該取景畫

面於一決策樹，並且根據該取景畫面的多個影像特徵判斷該取景畫面是否為合適畫面，

其中該決策樹的多個內部節點分別為各所述影像特徵的判斷條件，該決策樹的多個葉節

點分別表示為合適畫面或是不合適畫面；當判斷該預拍畫面為不合適畫面時，根據該取

景畫面位於的葉節點所對應的影像特徵，調整該取景畫面。

5.　如申請專利範圍第 1項所述的自動尋景拍攝方法，其中根據該使用者的個人資料，評估
該預拍畫面，據以拍攝或放棄拍攝該預拍畫面的步驟包括：擷取多個其它使用者的個人

資料與影像資料；擷取各所述其它使用者的影像資料中的多個影像特徵；利用分群演算

法，根據所述其它使用者的個人資料以及所述影像特徵，產生多組特徵權重根據該使用

者的個人資料，自所述多組特徵權重之中取得一使用者特徵權重，其中該使用者特徵權

重為對應於該使用者的該組特徵權重；根據該預拍畫面的所述影像特徵以及該使用者特

徵權重，計算該預拍畫面的一畫面分數；比較該畫面分數與一分數門檻值；當該畫面分

數大於或等於該分數門檻值時，拍攝該預拍畫面；以及當該畫面分數小於該分數門檻值

時，放棄拍攝該預拍畫面。

6.　一種自動尋景拍攝系統，包括：一伺服馬達，承載一電子裝置，以使該電子裝置旋轉至
多個方位以及多個角度； 該電子裝置，承載並耦接該伺服馬達，包括：一影像擷取單
元，針對一預拍區域進行取景，以產生一取景畫面；一處理單元，耦接至該影像擷取單

元，其中該處理單元判斷該取景畫面是否符合一構圖樣板，當該取景畫面符合該構圖樣

板時，設定該取景畫面為一預拍畫面，當該取景畫面不符合該構圖樣板時，計算該預拍

區域與符合該構圖樣板的一對焦區域之間的一移動距離，並且根據該移動距離決定是否

設定該對焦區域的畫面為該預拍畫面，以及根據一使用者的個人資料，評估該預拍畫

面，據以控制該影像擷取單元拍攝或放棄拍攝該預拍畫面。

7.　如申請專利範圍第 6項所述的自動尋景拍攝系統，其中該處理單元，產生該取景畫面的
一顯著圖，又二值化該顯著圖，以產生一二值化影像，再自該二值化影像擷取分別對應

於一顯著區域的多個凸多邊形，並且自所述顯著區域之中，選擇一目標顯著區域，以及

判斷該目標顯著區域相對於該取景畫面是否符合該構圖樣板。

8.　如申請專利範圍第 7項所述的自動尋景拍攝系統，其中該處理單元計算該目標顯著區域
的質心與該構圖樣板中各所述交叉點之間的一歐幾里得距離，並且根據所述歐幾里得距

離中的最小值產生一匹配分數，其中該匹配分數與所述歐幾里得距離中的最小值互為反

比關係，該處理單元又根據該目標顯著區域的質心、該構圖樣板中各 所述交叉點以及該
目標顯著區域的面積，計算該移動距離；該處理單元再判斷該匹配分數是否大於一分數

門檻值並且該移動距離是否小於一距離門檻值，以及當該匹配分數大於該分數門檻值並

且該移動距離小於該距離門檻值時，該影像擷取單元將該目標顯著區域的質心對焦至該

最小歐幾里得距離所對應的交叉點，以產生該對焦區域，並且將該對焦區域設定為該預

拍畫面；否則，該影像擷取單元針對一新的預拍區域進行取景，直到取得該預拍畫面。

9.　如申請專利範圍第 6項所述的自動尋景拍攝系統，其中該處理單元輸入該取景畫面於一
決策樹，並且根據該取景畫面的多個影像特徵判斷該取景畫面是否為合適畫面，其中該

決策樹的多個內部節點分別為各所述影像特徵的判斷條件，該決策樹的多個葉節點分別

表示為合適畫面或是不合適畫面，以及當該處理單元判斷該預拍畫面為不合適畫面時，

根據該取景畫面位於的葉節點所對應的影像特徵，調整該取景畫面。

10.   如申請專利範圍第 6項所述的自動尋景拍攝系統，其中該電子裝置更包括：一資料擷取
模組，擷取多個其它使用者的個人資料與影像資料，以及自各所述其它使用者的影像資

料擷取多個影像特徵，其中該處理單元利用分群演算法，根據所述其它使用者的個人資

(2)
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料以及所述影像特徵，產生多組特徵權重； 該處理單元根據該使用者的個人資料，自所
述多組特徵權重之中取得一使用者特徵權重，其中該使用者特徵權重為對應於該使用者

的該組特徵權重；該處理單元又根據該預拍畫面的所述影像特徵以及該使用者特徵權

重，計算該預拍畫面的一畫面分數；該處理單元再比較該畫面分數與一分數門檻值；當

該畫面分數大於或等於該分數門檻值時，該影像擷取單元拍攝該預拍畫面；以及當該畫

面分數小於該分數門檻值時，該影像擷取單元放棄拍攝該預拍畫面。

圖式簡單說明

圖 1為根據本發明之一實施例所繪示的自動尋景拍攝系統的示意圖。
圖 2為根據本發明之一實施例所繪示的自動尋景拍攝方法的流程圖。
圖 3是依照本發明一實施例所繪示之最大顯著區域的擷取方法流程圖。
圖 4是依照圖 3之最大顯著區域的擷取方法所產生的圖示。
圖 5A繪示黃金比例的示意圖。
圖 5B繪示影像三分法的構圖樣板。
圖 6A~6C是本發明一實施例所繪示之決策樹。
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