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摘要

为了满足实时性的要求&在运动目

标检测与跟踪领域引入感兴趣区域!O36

L0(+ (TP+23)312&OAP"的概念&提出了基于

矩形扩张的 OAP区域标记算法&通过与

传统算法比较发现&矩形张算法具有较

高的效率和准确度&实现结果表明+矩形

扩张算法能够快速准确地对二值图像中

的运动目标区域进行标记&实现运动目

标与复杂背景的分离&进而提高运动目

标跟踪的效率&
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=>引言

P+2)(*/420(+

""OAP!O3L0(+ (TP+23)312"区域标记是运动目标检测与跟踪系统的

重要组成部分&它是对运动目标跟踪的预处理&对于整幅图像来说&

如果图像中只有一个运动目标&那么标记完成就实现了目标的跟踪,

如果图像中有多个目标但是只跟踪其中的单一目标&或者对整幅图

像中的多目标实现跟踪处理&那么 OAP的标记可以缩小目标跟踪的

搜索范围&因此&在进行目标的匹配跟踪过程中&只需在指定的 OAP

区域搜索即可&大大减少了搜索的范围&这种思想对于实时系统的实

现起到至关重要的作用&

本文把OAP区域应用于运动目标检测与跟踪领域&主要研究如

何对图像中的OAP区域&本文算法不考虑两个目标的分割问题&而只

是简单地把两个或者多个运动目标区域用一个矩形框框住&实现目

标与背景的分离&

?>算法的思想来源
A)0L0+ (TOAP@?-3@@0+L?@L)02JU

""本文在主动轮廓算法基础上&提出了一种 OAP区域标记的矩形

扩张的算法&图 $?为文献)$*所得到的实验结果&图 $- 为文献)!*的

实验结果&由图 $ 可以看出&目标轮廓通过收缩的方式得到的&称之为

收缩式主动轮廓&图 ! 为文献)9*的实验结果&该目标的轮廓是通过

外扩的方式得到&称之为外扩式主动轮廓&从图 $ 和图 ! 可以看出&主

动轮廓算法的实验结果最终都是把目标从复杂的背景中分离出来&

图 9 为交通场景下的二值图像&其中图 9?为BBC摄像机获取的

一帧图像&图 9-为该帧图像与背景帧图像的差分二值图像&图 9- 中

每一个白块对应图 9?上的一辆运动的汽车&本文称这样一个白色斑

块为OAP区域&现在要解决的问题就是在二值图像!图 9-"上将每个

白色斑块用其外接矩形框框住&从而得到运动区域的起始像素点以

及运动区域大概范围等信息&

通过对图 $ 和图 ! 的感性认识并结合图 9 可知+对交通场景中的

二值图像也可采取类似主动轮廓的方式标记其中的 OAP区域且算法

的时间复杂度不大&理由如下+

$" 交通场景的图像是二值图像&只存在运动区域和背景区域&不



""""存在复杂的背景干扰问题,

图 $"收缩式主动轮廓

0̀L&$"B(+2)?420X3?420X34(+2(/)1

图 !"外扩式主动轮廓

0̀L&!"H,=?+10X3?420X34(+2(/)1

图 9"交通场景

0̀L&9"F)?TT04143+3

""!" 图 $ 和图 ! 中的主动轮廓算法需要得到目

标区域的准确轮廓曲线&而这里只需要获得 OAP区

域的外接矩形&所以也简化算法的复杂度,

9" 经过形态学滤波的二值图像不存在孤立噪

声点的干扰&仅包含运动区域&这样会减少伪OAP区

域的干扰概率&提高标记效率&

A>矩形扩张算法
O342?+L/@?)3,=?+10(+ ?@L()02JU

""通过图 : 可以将矩形扩张算法思想描述为+当

逐行扫描到某个感兴趣区域时&先检测到的是一个

白色像素点&设定矩形长度和宽度变量!@3+L2J b$&

'0*2J b$"&并记住起始点纵横坐标&具体步骤如下+

第 $ 步&沿单像素向下扩张&这时矩形框的宽度

'0*2J逐渐增大&当扩张遇到黑色像素点时则停止扩

张,第 ! 步&向左扩张&以'0*2J的宽度统计这一排的

白色点数&只要这一排内存在白色像素&就向左扩

张&同时@3+L2J逐渐增大&而起始点横向坐标则逐渐

减小,第 9 步&向右扩张&除了横向坐标保持不变以

外&其他与第 ! 步完全相同,第 : 步&统计 @3+L2J 宽

度范围内是否存在白色像素点&如果存在则向下扩

张,第 5 步&转到第 ! 步循环执行,第 # 步&当向下%

向左和向右均不能扩张时即获得该感兴趣区域的外

接矩形框,第 8 步&置该矩形框内白色点为灰色点&

防止扫描图像下一行时重复标记该 OAP区域&并根

据'0*2J和@3+L2J 以及矩形框内白色点的总数综合

判断该OAP区域是否为伪OAP区域,第 7 步&继续向

下扫描寻找下一个可能的 OAP区域&直到扫描完一

帧图像为止&

图 :"矩形扩张法示意

0̀L&:"I4J3U?204*0?L)?U(T)342?+L/@?)3,=?+10(+ ?@L()02JU
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B>与其他算法的比较
B(U=?)01(+ '02J (2J3)?@L()02JU1

""实现对检测出来的运动区域套矩形框有很多种

方法&例如+O均值%PIACEFE等算法):65*

&它们都是

模式识别中的动态聚类分析算法,还有一种降维

法)#6;*

&是对图像按行按列进行统计&将二维图像降

为一维曲线进行分析&

动态聚类分析&算法比较成熟稳定&分割效果也

很理想&但是算法复杂度很高)$%*

&这是实时系统所

不能容忍的&主要是因为+$" 每帧图像中的 OAP区

域数目不确定&因为序列图像对每帧图像中包含有

几个运动区域没有先验知识&这必然导致在动态聚

类分析中存在区域的合并和分离&从而增加扫描图

像的次数&增加算法运行时间开销,!" 不管运用 O

均值法还是PIACEFE算法都需要一种判别准则&而

由于图像数据本身就很大&使得总的判别准则计算

量大幅度上升&这显然不符合实时系统要求)$$6$!*

&

而对于降维法&虽然一帧图像的扫描次数只需

要两遍&但是划分不够准确&出现伪OAP区域的概率

增多&判别是否为伪 OAP区域也必然是个很大的资

源浪费,而且降维法也很难准确地对运动目标精确

套外接矩形框&因为只要有一个噪声点就会导致矩

形框停止收缩&这样便会增大了OAP区域&进而也会

降低后续跟踪搜索的效率&

基于二值图像的矩形扩张算法却不存在上述问

题&首先&该算法只需要扫描图像一遍即可完成所有

OAP区域的准确标记,其次&该算法不会出现降维法

中大量的伪OAP区域&少数噪声干扰形成的伪 OAP

区域在标记过程中就可以消除&所以&矩形扩张算法

的效率和准确度均较高&

C>实验结果分析
O31/@21?+* ?+?@V101

""矩形扩张算法在扫描完一帧图像后即可得到所

有OAP区域的起始点%长度%宽度&实现 OAP准确标

记&图 5 和图 # 为OAP区域标记后的交通场景图像&

从图 5 和图 # 可以看出&OAP区域得到了准确

的标记&图 5?中每一个运动车辆对应图 5- 中一个

OAP区域&这对于后续目标的跟踪来说只需简单地

比较前后帧位置相关信息&即可实现准确跟踪&因为

同一运动物体在后一帧图像中的位置相对前一帧来

说位移量不大&可以采取'靠近原则(建立前后两帧

图像中运动目标的对应关系&但图 # 中目标的跟踪

图 5"OAP标记后的交通场景!无遮挡"

0̀L&5"F)?TT04143+3?T23)OAP@?-3@@0+L!+(1J?*0+L"

图 #"OAP标记后的交通场景图!存在部分遮挡"

0̀L&#"F)?TT04143+3?T23)OAP@?-3@@0+L!=?)21J?*0+L"

就不像图 5 那么简单&从图 #?的标记 $ 和图 #- 图

像的标记 ! 中可以看出两个运动目标出现在同一个

OAP区域中&这是因为这两个运动目标出现互相遮

挡&由于在城市交通环境下车流量较大&且车辆行驶

速度缓慢&又由于部分短暂停车现象也影响到背景

的更新准确度&所以一个 OAP区域出现两个或多个

运动目标是很常见的&图 8 为复杂交通场景下连续

两帧图像的OAP区域标记效果图&

图 8"复杂交通场景下的OAP区域标记

0̀L&8"OAP@?-3@@0+L0+ 4(U=@3,2)?TT04143+3

从图 8 中可以看出&其中的 OAP区域有些存在

单个运动目标&有些存在两个或更多的运动目标&但

是在基于矩形扩张算法的OAP区域标记过程中却只

能把它们简单地划分为一个 OAP区域&这就需要通

过一定的跟踪算法实现一个OPA区域中多目标的分

离&从而实现多目标的准确跟踪&因此OAP区域标记

算法是运动目标跟踪算法的预处理&并不能实现多
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目标的准确跟踪&但是能够将目标从背景中分离出

来&进而提高跟踪的效率&

F>结束语
B(+4@/*0+L)3U?)[1

""基于矩形扩张的OAP区域标记算法能够快速准

确地标记出运动目标区域&从而将运动的前景与静

止的背景分离&减少在多目标跟踪阶段背景对前景

的干扰&虽然经过标记后某些 OAP区域出现两个或

多个运动目标的情况&但是这完全满足系统对多目

标跟踪预处理的要求&在后续的跟踪阶段只须考虑

遮挡问题即可实现多目标的准确跟踪&
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