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Bodový proces v rovině.
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Klasická definice K-funkce.
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Bodový proces v rovině

Bodovým procesem zde rozumı́me náhodnou lokálně konečnou
množinu bodů v rovině.
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Obrázek: Realizace bodového
procesu v rovině. Proces obsahuje 40
bodů na pozorovacı́m okně
[0,1]× [0,1].
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Poissonův bodový proces

Představuje model pro takové bodové procesy, mezi jejichž body
neexistujı́ žádné interakce.
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Klasická definice K-funkce
K-funkce je jedna z nejpoužı́vanějšı́ch popisných charakteristik
pro bodové procesy.

K (r) =
∫

b(o,r)
g(u) du

Funkci g nazýváme párová korelačnı́ funkce.
Symbol b(o, r) značı́ kruh se středem v počátku soustavy
souřadnic a poloměrem r .
Pro Poissonův proces platı́ g(u) = 1, tedy K (r) = πr2.
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Klasická definice K-funkce

Empirický odhad K-funkce je dán jako:

K̂ (r) =
6=∑

x ,y∈X∩W

1{y − x ∈ b(o, r)}
λ̂2

n|W ∩Wy−x |
.
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Směrová varianta K-funkce

Zaved’me množinu

V(r , θ1, θ2), θ1, θ2 ∈ [0,2π], r > 0.

Směr výseče je α = θ1+θ2
2 .

Velikost úhlu výseče je
θ = θ2 − θ1, 0 < θ ≤ π.
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K (r , θ1, θ2) =

∫
V(r ,θ1,θ2)

g(u) du
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Směrová varianta K-funkce
Empirický odhad směrové K-funkce je dán jako:

K̂ (r , θ1, θ2) =

6=∑
x ,y∈X∩W

1{y − x ∈ V(r , θ1, θ2)}
λ̂2

n|W ∩Wy−x |
.
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Hledánı́ dominantnı́ho směru pro dataset redwood
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Děkuji za pozornost.


