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运动目标的检测是应用视觉研究领域的一个重要课题,也被看作是

计算机视觉系统的一个重要能力,在智能监测以及军事、工业等领域都有

着广泛的应用前景。

检测运动目标的方法主要有光流法和差图像法。一般来说,光流法的

算法复杂,运算量较大,实时性和实用性较差。与之相反,差图像法的原理

和算法比较简单,易于实现且实时性好,因而成为目前广泛应用的运动目

标检测方法。

本程序采用帧差法进行运动物体提取。常用的帧差法通常为三帧差

法，以相邻两帧的差分图像相与进行噪声的分离与细化运动物体的外轮

廓，提高检测精度。但是三帧差法对于低速的物体，尤其是小物体在低

速做径向运动的时候十分迟钝，效果很不理想。所以本程序采用两帧差

法，以提高对小幅度移动物体的灵敏度。



以下是程序运行时的整体截图。



程序思路点拨：

首先，通过本帧和前一帧做差分在对差分图像取绝对值，可得出相

对与背景的运动物体的外围轮廓。如图：
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其中 image image_pre 分别是本帧图像 和 上一帧图像 image_diff是差分图像，即时上

图。

做差分时需要对灰度值做差分，故应首先进行颜色转换。

可以看出运动的战车轮廓被很好的提取出来，同时因为光照，传感

器噪声等因素，在差分图像中存在存在着相当多的类似于椒盐躁点的噪

声。这些噪声对于我们的目标提取造成了很大的阻碍，一个方法就是采



用中值滤波对本图处理，可以很好的抑制噪声，但是实测中值滤波的运

算量过大，使得整个系统的实时性降低，得不偿失。

通过观察整幅图片，我们可以看到噪点的分布呈现均匀化，而战车

轮廓附近的像素点非常集中且连续，换句话说，如果我们以 5*5 像素作

为一个单位面积，对上图的白色像素统计密度，可以想象得出椒盐噪声

所处的单位面积所对应的密度很低且比较平均，而战车轮廓处的白色像

素所处位置的像素密度很高。故作者采用了将本幅图片转换到密度域

下，二值化掉密度小的区域，即可得到没有噪点（或者极少噪点）的前

景图像轮廓。

密度图像如图所示
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首先对差分图像做二值化，再进行密度统计。密度统计结果为上图，对密度统计的结果进

行二值化后的结果如下图。

给出密度统计函数：

密度函数通过一个 2D滤波器改写而成，其本质是一个 5*5 的元素全是 1的矩阵对被统

计图片的卷积。

密度图像二

值化后的结果如

图：

可以看到，

通过密度二值化

后的图像对椒盐

躁点有了很好的

抑制，效果非常

理想。

之后对移除噪声后的图片进行简单的图像形态学运算，就可得到图

像的运动区域，以便下一步进行连通区域的查找。

膨胀 20 次外加腐蚀 10 次的效果：
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可以看到效果十分明显，运动区域被完全覆盖。

查找连通区并进行绘制连通区外轮廓：
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提取连通区域并且通过连通区域的周长去除连通区。详情参见 Opencv2 计算机视觉编程
P160

最后将此轮廓为参数查找最小包络矩形，可得到运动目标的位置。
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boundingRect可以返回连通区域的最小包络矩形。详细介绍参见 Opencv2 计算机视觉编程

P164。

最后以此矩形的位置与大小提取目标外观，

以供开发员参考。

写在最后
在实践中，如果你仅仅按照上述的方法进行了程序设计，会发现在

物体由运动到停止的过程中，会识别出很多零散区域，造成运动跟踪紊

乱，在战车停止后造成丢失目标，甚至即使是已经完成目标识别后，摄

像头有请问震动使发生目标丢失的现象。

针对于在目标在运动到停止的过程中所出现的零散识别现象可以通

过限制上次和本次目标识别矩形的大小位置变化速度来解决。
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以上条件是程序的部分截取，其中涉及了一些下一章要讲的内容。希望大家继续期待。

而对于识别目标后，目标停止运动的跟踪则是通过另一种模版匹配

的方法进行。模版匹配的方式可以对已经识别的物体进行最优匹配，并

且没有对摄像头严格稳定的要求，是我下一篇文章所要介绍的东西，也

希望各位能够继续关注我们视觉组的研究进展，提出宝贵意见，大家一

起探讨学习，共同进步。

当然，在我写完下一章的内容后，支持的人数超过 100 人次，会将

演示程序的工程（vs2015）和所有函数分享给大家。

侯小猴
东北林业大学 大学生创新实验室


	概述：

