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此 传统的分割算法不再适用于 生成

光流和运动场在理论上是可用的
,

但它们对噪声极其敏感
,

并且它们的精确性受到孔径效

应和遮挡问题的限制 精确的图像边界定位比较困难
,

而且还必须使用附加的方法来填充对象

内的小孔
。

本文提出了 生成的一种新的算法
,

它能从视频序列中 自动提取出运动对象
。

由于这

些对象与背景的运动不同
,

所以有一部分运动信息必须用于分割算法
。

本文提出的算法基于模

式识别和对象跟踪原理
,

避免了许多与运动估值相关的问题 算法的核心是一个对象跟踪器
,

它在整个视频序列中建立起对象的时间相关性
,

这对基于内容的应用是很重要的 并且当对象
以任意长时间停止运动时

,

它也能很好地保持跟踪 跟踪器输出对象的二值模型序列
,

从中提

取出图像序列的
。

在运动对象 自动检测中
,

介绍了运动相连成分 这个概念
,

为了

允许形状方面的较大变化
,

本文使用了一种新的模型刷新方法
,

它对图像每帧进行刷新
。

然后

使用滤波器滤除静止背景
,

这不但提高了分割的稳定性而且降低了运算的复杂性
。

用这种算法

获取的 比其它一些技术所获取的 要精确得多
。
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即对每个模型点
,

计算出到最近的图像点 乞的距离 侧
,

就是其中的最大值
。

同样
,

对每

个图像点 乞,

计算出到最近的模型点 的距离
, ,

就是其中的最大值
。 ,

刀和
,

较大的值就是 距离
,

刀 见图

式的定义会引起一些问题
,

如果有一个模型或图像点远离中心
,

即使其它所有点匹配得

很好
,

距离也会很大
,

因此
,

本文提出广义 仔距离
,

将 式中定义的距离

以增序排序
,

然后抽样第 个值
,

即

, 一 。 。

瞥
一

当 。 时
,

式与 式等效 当 时
,

。一 个点远离中心但并不增大

距离
,

这个特性在处理部分遮挡或形状快速变化的对象时是很有用的 类似的 , ,

定义为

增序距离中的第 个值
。

利用参数 和
,

可以选择靠近图像点的模型点点数
,

反之亦然

© 1994-2008 China Academic Journal Electronic Publishing House. All rights reserved.    http://www.cnki.net



期 俞毅刚等 用于视频对象平面生成的运动对象自动分割

由于 距离 自动地选择 侧或 个最佳匹配点
,

所以模型点和 图像点之间不需要

经过细化后 属于对象的像素相互连接 而噪声像素孤立成群 在二值图像中找出相连成

分的一个简单算法是相连成分标记
。

大于特定闭值的成分被记为属于运动对象
,

称它为运动相

连成份
。

因为噪声成份 比那些属于对象的成份要明显小得多
,

所以能 自动获取这个 阅

值
。

这样
,

通过发现 就可以检测到运动对象
。

当然
,

仍然需要通过抽样二值边界图像中离

较近距离 一 像素 的所有像素来获取对象跟踪器的初始模型
。

这可以利用距离变换很

容易地实现
在非静止背景的情况下必须进行全局运动补偿

。

因此
,

相关矢量场利用等级匹配法进行计
算

。

全局运动估值比较容易实现
,

这是因为 全局运动相对简单
,

且包括图像变换
,

镜头移动
,

可能还有放缩
。

在很多应用 中
,

与独立的运动对象相比
,

背景区域要大得多
,

因此
,

遮挡区域的

影响或相关域的错误极小
。

可靠的参数估值技术将获得很好的结果
。

本文使用仿射模型和最小均方准则来估计参数 获取初始模型的一个直接方法是计算排列

的帧间差值
。

但由于运动模型和估计的相关场的不精确性
,

这种差值图像中噪声太多
。

所以
,

本文提出了一种新的方法 块运动估值算法把帧分成多个方块
,

通过将估值相关矢量与从仿射

全局运动模型综合得到的矢量相 比较可以确定与全局运动不同运动的块
。

与全局运动不同的一

致运动的相连块就是运动对象
。

初始模型在这些块里包含有边缘像素
。
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收集到足够的数据之前 可以使用连续帧间的简单的二进制差值

本文提出的滤波器保存属于对象的边界像素要比简单差值法好很多
,

它对噪声不敏感 更

重要的是
,

即使在对象停止运动任意长时间的情况卞它照样起作用 因为计数器值不会由于对
象的位置而增加

,

所以它绝不会超出滤波的闽值
静止背景的假设对许多应用都很有效 但是

,

由于全局运动估值和补偿不能完善地调整边

界图像
,

滤除运动背景将比较困难
。

的提取

在前面论述的基础上
,

的提取步骤为 利用 距离 自动获取对象模型

并与后续帧进行匹配 运动对象初始化 每帧对图像进行刷新 滤除静止背景
。

经过这些过程以后
,

跟踪器输出了对象模型的二值边界图像序列 后面的步骤是从视频序
列中提取出相应的对象

,

也就是提取出对象的 这可以通过在每一行找到第一个和最后

一个模型点来完成
。

他们中间的像素被安排给
,

然后对每一列重复进行类似的处理过程
。

实验结果与讨论

本文利用两个图像序列对算法进行测试
,

以检测本文算法的有效性 在第一个大厅监视器

的图像序列中
,

背景没有移动
,

但很杂乱
,

并有很高的噪声 原图像序列中第 帧中人的二值
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模型的 见图
。

模型对于较大的形状变化也能很好地适应
,

得到的 比其它一些算

法更清晰
、

更准确
。

中的微小的齿状边缘是由于提取算法简单造成的
。

在第二个海岸警卫队的图像序列中摄像机跟踪船运动
,

这样背景是运动的
。

图 所示的结

果表明船能被很好地分离出来 最大的问题是船下的波浪
,

因为它们是时变的
,

并且与跟踪对

象很近
,

这使得跟踪器将波浪也包括进模型中去

本文提出的广义 距离解决了传统定义中个别点远离中心而引起 距离

增加的问题
。

由于只抽样其中的第 斌或 个值
,

其它点远离中心并不会增大 ’ 距离
。

这 个特性在处理部分遮挡或形状变化的对象时是很有用的
,

利用 距离获取的匹配非

常精确
。

新的基于运动相连成分的刷新方法通过结合分别负责缓慢和快速运动的两个成分每帧

进行刷新
,

能够很好地适应图像形状的旋转和变化
。

对边界像素进行计数的滤波技术对噪声不

敏感
,

更重要的是即使对象停止运动任意长时间它也起作用
,

这种方法比简单差值法要好得多
。

图 原始图像 提取出的
图 原始图像 提取出的

结 论

本文提出了一种新的基于对象跟踪的视频序列分割算法
。

利用 距离 自动获取了

对象的模型并能与后续帧很好地进行匹配 为了允许形状的旋转和变化
,

该模型通过利用一种

新的刷新技术每帧进行更新 这种新的技术包含的两个成分分别对应缓慢和快速变化和运动的

部分
。

本文还更进一步提出了一种新的滤波方法来改进在静止背景下的性能 实验结果表明该

算法可以从静止和运动背景中较好地提取出
。
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