
     

第3章

项目入门阶段三

3.1 进一步的思考

第2章对于噪声处理算法的介绍是必要的。然而,第2章的研究局限于图像去噪,可以

认为是一种对图像进行复原的技术。在实际工程应用中,人脸经常是运动的,这就要求将图

像去噪和运动目标检测结合起来。在此基础上再结合第1章介绍的视频图像序列转换技

术,就可以实现视频去噪。作为遮挡人脸识别的预处理技术,也需要一种非局部的滤波去噪

算法,以适应人脸的运动状态。

在日常生活中,噪声是阻碍人们感觉器官理解接收源信息的因素,图像中也存在各种各

样的因素阻碍人们接收图像信息,也就是所谓的图像噪声。噪声是影响数字图像质量的一

个非常重要的因素,它主要来自图像的获取及传输的过程。在图像的采集过程中,摄像头或

者成像传感器的性能会受到外界环境条件、传感器元件质量等诸多因素的影响。图像噪声

会影响图像中表达信息的接收。除此之外,图像噪声也会影响各种图像识别处理的科学研

究和各类应用,例如,人脸识别、文字识别、花卉识别、目标识别、无人驾驶技术等各种基于计

算机视觉的研究与应用。

图像去噪是一种对图像进行复原的技术,是图像处理领域的典型问题。到目前为止,科
学家们已经提出了很多种不同类型的去噪方法,例如,建立在概率论、统计理论、偏微分方

程、线性和非线性滤波、频谱分析、多分辨率分析基础上的各种方法。本章主要研究的是图

像噪声对帧间差分法进行运动目标检测的影响,以及运用图像去噪并对其改进优化。

3.2 从局部到非局部

非局部滤波的去噪效果优异,但是想要将其应用到运动目标检测还需要解决算法复杂,
处理图像耗时较长的问题。对一个视频进行运动目标检测要处理几百帧图像,不可能运用

传统的非均值滤波,这样太耗时而且根本不实用,因而这部分提出一种基于积分图加速原理
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的快速非均值滤波算法。本节分别分析传统非局部滤波算法的原理、非局部均值滤波算法

的不足、快速非局部均值滤波算法原理以及运动目标检测方法。

3.2.1 非局部滤波算法原理

其实图像中的像素点之间都是有关联的,它们都不是孤立存在的,每个像素点与其周围

的像素点一起组成了图像中的几何结构。考虑到图像中复杂的空间相互关系,以像素为中

心的窗口邻域(即图像块)能够很好地反映像素点的结构特征。每个像素点所对照的一组图

像块的集合可以作为图像的完全表示。总体来说,图像是具有自相似性质的,即图像中不同

位置的像素通常有很强的相关性,就像纹理图像一样。在图像中任意取出一个小窗口,在自

然图像中包含的多种重复结构或者说冗余的额外信息,都能够在这幅图像中找到许多类似

的窗口结构。足够多的重复结构也同时包含在自然图像中,例如图像平坦区域中有大量相

似的像素点,在同一直线或者曲线边界上的像素点也有相似的邻域模式。对于图像中空间

位置距离较近的窗口,这个结论也明显成立,而这就是局部规则性的假设。如果使用能够描

述图像结构特征的图像切片来度量像素之间的相似度,将比单个像素的测量更为准确,因而

可以更好地对图像的结构信息进行保护。Efros和Leung是第一个注意到图像具有这个特

性的,他们利用图像之间的相似性进行纹理合成,并对图像中的小孔进行填充。该算法寻找

与图像中要处理的像素点相似的像素点。Buades等在2005年提出了非局部均值滤波去噪

算法。第一次引入了非局部滤波的概念,采用基于变换域滤波的去噪方法和基于结构相似

性的局部平滑方法去除噪声,其目的主要是为了恢复图像的主要几何结构。这些方法都建

立在对原始图像进行规则性假设的基础之上,由于噪声与图像的细微结构和细节信息同时

具有极其相似的特征,因此平滑地定义图像的细微结构和细节信息,才能够有效地保护图像

的结构信息,达成目前最优异的去噪效果。

采用非局部均值滤波图像去噪算法实现滤波去噪是对传统的邻域滤波方法的一个重大

的改进。首先,该算法考虑图像的自相似性,突破了邻域滤波只用于局域滤波的限制。由于

在空间位置上相似的像素点的距离并不一定会离得很近(例如,具有周期性质的图像),因此

在更大的范围内找到相似的像素会更有利。其次,该算法将相似像素点定义为具有相同邻

域模式的像素点,与只利用单个像素点本身信息获得的相似性相比,利用像素点周围大小固

定窗口中的信息来表示像素的特征更加可靠和稳定。

对于一个给定的像素点i来说,图像块N(i)是以像素点i为中心的大小为n×n 的区

域,N(j)是N(i)邻域内的图像块,使用图像块 N(i)与图像块 N(j)之间的高斯加权欧氏

距离来计算像素点i与像素点j之间的相似性。图像块N(j)与图像块N(i)之间的距离越

小,说明像素点j与像素点i会越相似,累加恢复时像素点j赋予的权值也越大。假定滤波

后图像为f妨(i),噪声图像为f={f(i)|i∈Ω},Ω 是图像区域,f(i)表示像素i的灰度值,
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则非局部均值滤波算法的具体计算如下:
 

f妨(i)=
∑
j∈I

W(i,j)f(j)

∑
j∈I

W(i,j)
(3-1)

W(i,j)=e
-

d(i,j)

σ2 (3-2)

d(i,j)=‖N(i)-N(j)‖22,α (3-3)

其中,α为高斯核函数的标准差,使用高斯核对图像块进行卷积处理,能够降低噪声对距离

计算的影响并突出图像块中心在像素的作用;
 

d(i,j)表示两图像块之间的加权欧氏距离;
 

σ为控制平滑程度的滤波参数;
 

I表示以像素i为中心的搜索邻域,理论上I 应为整个图像

空间,即I=Ω,但这种取值方法将使算法复杂度太高,因此,通常会把搜索窗I 减小至一定

大小;
 

W(i,j)为加权平均时像素j对应的权重。

从非局部均值滤波算法的计算过程可以看出,如图3.1所示的像素点q1 和q2 会获得

比较大的权重,因为像素点q1 和像素点q2 所在的图像块与像素点p 所在的图像块更加相

似;
 

相反,像素点q3 所对应的权重W(p,q3)比较小,因为像素点q3 所在的图像块无论是

从灰度分布还是从几何结构上都与像素点p 所在的图像块差别较大。与传统邻域平均方

法相比,非局部均值滤波算法同时结合了几何结构分配邻域像素权重值和灰度分布,更加有

效地区分不同相似度的贡献,所以该算法能够取得更显著的去噪效果。

图3.1 非局部均值滤波原理

3.2.2 存在的不足

非局部均值滤波算法虽然原理简单、对图像去噪的性能优越,特别是其非局部的思想,
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在图像处理邻域有着非常重要的影响,但非局部均值滤波算法也存在一些不足,主要表现在

以下几方面。
(1)

 

相似性度量计算方法缺乏稳定性。根据上述算法原理进行相似性计算时,只有那

些可以被平移到不同位置的图像块才能获得比较大的权重。实际上,如果把图像中的某些

图像块旋转一定的角度,它们仍然与给定的图像块相似。如果仅使用算法中的相似性度量

计算方法就有可能忽略掉这些非常相似的像素点或者图像块。
(2)

 

在进行相似性计算的时候,使用了高斯加权的欧氏距离能够降低噪声对距离计算

的影响,并且突出图像块中心像素对相似度计算的贡献。该算法以及许多基于该算法改良

的算法都是采用了这一度量方法来计算欧式距离。然而由于高斯核是各向非异性的,因此

对图像块内不相似的像素点也将会采用同样的比例来参与欧式距离的计算,从而对中心像

素的相似性比较带来干扰。因此,探讨如何选取适合的邻域用于欧式距离的计算,这是非常

必要的。
(3)

 

该算法在去噪时所采取的计算策略是将搜寻邻域内的一切像素点依据不同的权重

累加求平均,但搜索邻域内还包括不相似的像素点,这些不相似像素点也会参与贡献权重,

这是非常不科学的。因此,如何获得更多可靠的具有相似性的像素点,从而有效地消除不同

像素对去噪性能的影响将是一个值得钻研的问题。
(4)

 

虽然该算法原理容易理解,但是运算复杂度比较高,这也是算法的一个不足。相似

度权值计算会耗费非常久的时间,所以该算法在实际工程应用中必然有局限性。
(5)

 

权值计算中参数的取值也会影响该算法的去噪效果。这个取值一般是经验值,没
有统一的取值方式,参数选取的好坏会直接影响去噪效果。一般在滤波算法进程中会将权

重参数设置为固定值,并且该值的大小仅与噪声的方差关联。但是,权重的相关参数的影响

因素有两个主要的方面,一个是图像内容,另一个是噪声水平。只由噪声水平确定的固定权

重参数必定没有办法同时兼顾图像中所有内容存在的差异,因而,设计一个自动适应而且还能

同时兼顾噪声水平和图像内容的权重参数将会是提高该算法去噪水平所需解决的重要问题。

3.2.3 算法改进思路

因为非局部均值算法需要对图像中所有像素点灰度值做重新估计,假设图像共N 个像

素点,搜索窗大小定义为D,邻域窗口大小定义为d,计算每个矩形邻域间相似度的时间为

O(d2),对于每个像素点要计算搜索窗内D2 个像素点的相似度,故非局部均值滤波算法的

复杂度为O(ND2d2)。
使用传统的非局部均值滤波算法处理一幅256×256的图像,要耗费一个小时左右,这

限制了该算法在实际生活中的应用,所以对非局部均值滤波算法进行加速非常必要。本节

介绍采用基于积分图像的快速非局部均值算法。

积分图像加速的原理是,将图像中的全部像素点,一次性计算出某一偏离坐标点方向的
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权重值,而不是计算某一点的所有偏离点。准确地,计算当前图像与一定偏移后的图像的距

离并求其平方值,继而计算与原图像同等尺寸的积分图,则通过这个积分图就能够很简单地

计算出每个点与偏离它一定偏移的坐标点的距离。积分图的作用体现在使用线性计算减少

重复的计算,即用存储换时间。对图像整体处理,原图像与平移t=y-x∈[-Ds,Ds]后的

图像的欧氏距离为:
 

St=‖v(x)-v(x+t)‖22 (3-4)

  先假设一个关于像素差值的积分图像:
 

Sdt
(x)= ∑

{z=(z1,z2)∈N2,0≤z1≤x1,0≤z2≤x2}
st(z), x=(x1,x2)∈Ω (3-5)

式(3-5)在实际操作中可表达为:
 

∀x=(x1,x2)∈Ω, x1≥1,x2≥1 (3-6)

Sdt
(x)=st(x)+Sdt

(x1-1,x2)+Sdt
(x1,x2-1)-Sdt

(x1-1,x2-1) (3-7)

  那么对于不同区域的欧式距离可以写为:
 

‖v(x)-v(y)‖22,d =
1
d2
[Sdt

(x1+ds,x2+ds)+Sdt
(x1-,x2-ds)-

 Sdt
(x1+ds,x2-ds)-Sdt

(x1-ds,x2+ds) (3-8)

  此时对于N 个像素点的图像,搜索窗大小为D,计算非局部均值滤波算法的复杂度为

O(ND2)。
明显可以发现式(3-8)与式(3-7)思想一致,如图3.2所示,加2个减2个并以差值大小

判断偏差大小。

图3.2 加2个减2个并以差值大小判断偏差大小

3.3 应用探索和尝试

3.3.1 运动目标检测

  运动目标检测方法已经发展了多年,迄今为止该领域已经有了非常多的方法,但是许多
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方法都是从最传统的3种方法改进而来的。
(1)

 

光流法用于描述相对于观察者的运动引起的观察目标表面或边缘的运动,光流是

表达图像运动的有效而简单的方法,光流是图像序列中图像亮度模式的性能。因为光流场

所具有的不连续性,所以可以用光流法将所要研究的图像分割成对应的不同的运动物体区

域。基于光流法的运动目标检测具有运动目标随时间变化的光流特性,光流中会同时包含

被观察物体的相关结构信息和运动物体的运动信息,但是在实际应用中,由于遮挡、噪声、透
明度等多种因素的影响,无法更好地满足光流场基本方程假设的灰度守恒条件,从而没有办

法得到正解。此外,大多数光流法计算复杂,仅仅只能得到稀疏的光流场,因而不适合实时

处理。该方法并不适用于具有时效性和精确性要求的系统。
(2)

 

背景差分法是运动目标检测技术中常用的一种方法。该方法主要利用当前帧图像

与背景图像的差值图像检测运动区域。由于该方法不受运动目标速度的限制,可以提供完

整的特征数据,所以可以更完整地提取运动目标。但是,其检测性能与背景图像提取的质量

有很大关系,并且容易受光照条件和外部条件引起的场景变化的影响。
(3)

 

帧间差分法的原理是减少图像前后两个帧所对应的像素值。当环境亮度变化不大

时,如果相应的像素值相差很大,则认为场景中该像素点是运动物体;
 

如果像素值相差小,

则认为该像素点是背景。对于较大的、颜色一致的运动对象,该方法可能会在对象内部产生

空洞,从而无法完全提取运动对象。当对差分图像进行二值化处理后,可能还会有很多没有

使用的噪声斑点,另外目标运动物体内部也可能会产生噪点,所以需要通过数学和形态学的

方法,对差分后的二值图像进行滤波处理。该方法的缺点是对环境的噪声特别敏感,所以对

二值化时阈值的选择有很高的要求,如果选择太低就不足以抑制图像中的噪点,选择过高则

忽略了图像中有用的变化。

根据帧间差分法原理,当视频中的确有物体在运动时,相邻的两帧或者相邻的三帧之间

的图像在灰度上会有所差别,只要求取两帧灰度化图像矩阵差的绝对值,则静止物体在差分

图像矩阵上表现出来全是0,而视频中的运动物体(尤其是运动物体的边缘轮廓处)由于存

在灰度变化包含不为0的点,当所求差值绝对值超过设定阈值时,就可以将此物体判断为所

求的运动目标,从而简单实现了目标的检测功能。

帧间差分法算法简单且易于实现,程序设计的复杂度不高,同时其对场景的光线变化不

是特别敏感,还能够适应各种各样的动态环境,有比较强的鲁棒性。但其缺点是受各种不确

定因素的影响,比如光线的变化、部分背景物体小幅度晃动等,这些因素会使视频图像产生

大量的噪声,帧间差分法原理图如图3.3所示。

综上所述,传统的帧间差分法会受各种不确定因素的影响,使得视频图像会产生大量的

噪声,从而导致分割后的二值图像有很多噪声斑点,因此本章结合非局部均值滤波对差分后

二值图像进行滤波后再采用帧间差值法进行运动目标检测,减少背景物体小幅度晃动以及

大量噪声的干扰,从而改进优化帧间差分法。改进后的原理如图3.4所示。
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图3.3 帧间差分法原理图

图3.4 结合了非局部均值滤波的帧间差分法原理图

3.3.2 算法设计思想

本设计的程序包含非局部均值滤波、背景差分与帧间差分结合以及非局部均值滤波的

积分图快速算法实现,程序要实现将视频文件分解为一帧一帧的图像,并对每一张图像进行

背景差分和帧间差分后再进行非局部均值滤波处理,最后进行运动目标检测。

为了观察加入非局部均值滤波后的帧间差分法检测运动物体是否去除了噪声影响,因

此设计了一个有对比的实验,分别要对未滤波的差分二值图像和已滤波的差分二值图像进

行运动目标检测。此次实验和编程环境都是基于 Windows操作系统以及 MATLAB
 

2018b
版本。所设计的程序要实现将视频帧间差分得到每两帧的差分图像,然后将差分图像二值

化并进行非局部均值滤波,滤波后找出该图像的八连通区域,则认为已经将运动目标标记出

来。为方便实验,并考虑到计算机硬件条件,实验数据为5s的画质清晰的短视频,视频中背

景静止且有物体移动但避免大量杂物移动。

本次实验的数据均为作者拍摄的背景静止但前景有物体移动的视频,分别拍摄了十几

个不同的视频。每个视频的时长都是4~7s,视频中都有不同物体或者是戴口罩的人脸的

移动,选择视频背景中比较简单的进行实验。为了运行顺畅,首先用视频编辑软件压缩视

频,同时尽可能保留视频画质。

3.3.3 算法设计过程

按照设计目的,MATLAB程序需要实现以下功能。

(1)
 

读取视频文件。

(2)
 

读取视频的每一帧。
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(3)
 

确定背景。
(4)

 

将每一帧与背景差分得到差分图像。
(5)

 

差分图像进行二值化。
(6)

 

二值化阈值自适应。
(7)

 

二值化图像要进行非局部均值滤波。
(8)

 

进行连通性分析,找出二值化图像的八连通区域。
(9)

 

进行连通性分析,找出滤波后的图像的八连通区域。
(10)

 

显示图像观察。
(11)

 

保存图像序列。

其中第3~11个功能应该在一个循环体中。第7个功能是算法核心,非局部均值滤波

算法设计要考虑处理视频的每一帧,处理速度要快,本设计采用了3.1.3节介绍的快速非局

部均值滤波算法。按照以上的结构设计要求的 MATLAB程序如下所述。

读取视频文件,文件地址pwd为当前工作目录,当前运行程序所保存的文件夹,文件名

为“30”,格式为“MP4”如果是其他文件格式可将此直接改为所读视频文件的格式。代码

如下:
 

  mov=VideoReader fullfile pwd '30 mp4'   

读取视频后应将获取视频帧个数,决定程序循环次数。代码如下:
 

  nframes=mov NumberOfFrames 

读取第一帧图像并进行灰度化(rgb2gray)再转化为double类型后,以此图像作为初始

背景,然后开始进入循环,直到视频最后一帧结束,其中nStar设为1。代码如下:
 

  Background=double rgb2gray read mov nStar    
for

 

k
 

=
 

nStar
 

+
 

1
 

 
 

nframes 

进入循环后,将当前帧(第k帧)与前一帧(第k-1帧)做差分,两帧图像矩阵做差分时

元素小于零取绝对值,为了防止过大跨度图像的矩阵边缘像素被擦除,要对差分后的图像进

行归一化,再将图像转化为uint8类型。代码如下:
 

  CurrentImage
 

=
 

double rgb2gray read mov k    
 

   %当前帧

FurmerImage
 

=
 

double rgb2gray read mov k-1    
 

%前一帧

difgrayFrame
 

=
 

im2uint8 mat2gray abs CurrentImage
 

-
 

FurmerImage    
 

 %帧间差分 取绝对

值 进行归一化 转化为uint8类型

将差分后的灰度图像进行二值处理,二值图像是指只有纯白(255)或者纯黑(0)的图像,

二值化阈值th通过函数自适应。代码如下:
 

  th
 

=
 

get_iter_th difgrayFrame  
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difBW
 

=
 

im2bw difgrayFrame th 255  
 

    %用来计算灰度图像二值化时的阈值 采用迭代法

function
 

m
 

=
 

get_iter_th Imgray 
mingray

 

=
 

min min Imgray   
 

%最小值

maxgray
 

=
 

max max Imgray   
 

%最大值

m
 

=
 

double mingray  2+double maxgray  2 
 

%初始分割阈值

while
 

1
  a

 

=
 

find Imgray =m  
 

%背景

  A
 

=
 

sum Imgray a   length a  
 

%均值
 

  b
 

=
 

find Imgray m  %前景

  B
 

=
 

sum Imgray b   length b  
 

%均值

  n
 

=
 

 A+B  2 %计算

  if
 

isnan n 
   

   break 
 

%如果出现异常数据

  end
if

 

abs m-n 1
          

  break 
 

%满足条件

else
  m

 

=
 

n 
 

%迭代

end

再将背景更新,当前所在帧与前面一帧有变化的区域不用更新,没有变化的区域更新到

背景中。背景更新的速度,设置为0.1。代码如下:
 

  alpha
 

=
 

0 1 
CurrentBack

 

=
 

Background *
 

difBW
 

+
 

 alpha
 

 *
 

CurrentImage
 

+
 

 1
 

-alpha 
 

 *
  

Background 
 

 
*

 

 1
 

-
 

difBW  
Background

 

=
 

CurrentBack 

将前景(当前帧/第k帧)与更新后的背景进行差分运算。同样需要归一化以及转化为

uint8类型再化成二值图像。代码如下:
 

  Cut
 

=
 

abs double CurrentImage -double Background   
Cut

 

=
 

im2uint8 mat2gray Cut   
cuTt

 

=
 

get_iter_th Cut  
cutBW

 

=
 

im2bw Cut cuTt 255  

此时差分后的二值图像已经可以进行连通性分析并找出八连通区域,得出没有滤波

之前的运动目标标记。接下来运用非局部均值滤波算法对差分后的二值图像进行滤波,

然后再进行一次连通性分析,由于时间要求高,将采用积分图加速的非局部均值滤波

算法。

读取图像尺寸,输入参数ds用于计算图像块的大小(邻域窗口半径),Ds为搜索窗口半

径,h为控制平滑程度的滤波参数。再将输入图像填充,便于处理。代码如下:

   m n =size src  
ds=2 

 

%j计算权重的图像块大小t
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Ds=5 
 

%搜索窗口半径

h=10 
 

%滤波参数

offset=ds+Ds 
PaddedImg

 

=
 

padarray src  ds+Ds ds+Ds  'symmetric' 'both'  
%非局部均值滤波去噪

%生成3个m*n全为零的矩阵

sumimage=zeros m n  
sumweight=zeros m n  
maxweight=zeros m n  
image=PaddedImg 1+Ds Ds+m+ds 1+Ds Ds+n+ds  
 M N =size image  
for

 

r=-Ds Ds
  for

 

s=-Ds Ds
        

    if r==0&&s==0 
      continue 

   

%如果r等于0 s也等于0 则跳过当前点偏移

    end
    

    wimage=PaddedImg 1+Ds+r Ds+m+ds+r 1+Ds+s Ds+n+ds+s  
 

%求得差值积分图

    diff=image-wimage 
    diff=diff �2 
    J=cumsum diff 1  
    J=cumsum J 2  
    distance=J M-m+1 M N-n+1 N +J 1 m 1 n -J M-m+1 M 1 n -J 1 m N-n+1 N  

 

%计算距离

    distance=distance   2*ds+1  �2  
    weight=exp -distance   h*h   %计算权重并获得单个偏移下的加权图像

    sumimage=sumimage+weight *wimage ds+1 ds+m ds+1 ds+n  
    sumweight=sumweight+weight 
    maxweight=max maxweight weight  
  end
end
sumimage=sumimage+maxweight *image ds+1 ds+m ds+1 ds+n  
sumweight=sumweight+maxweight 
dst=sumimage  sumweight 

进行非局部均值滤波后,分别得到了未滤波的差分二值图像和滤波的差分二值像,接下

来对两张图像分别进行连通性分析,找出图像中所有八连通区域视为运动目标所在位置并

且用红框标记。连通性分析的核心程序如下:

   L nm 
 

=
 

bwlabel CuterBW 8  
 for

 

i=1 nm
  r c =find L

 

==
 

i  
 left=min c  
 right=max c  
 top=min r  
 buttom=max r  
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 width=right-left+1 
 height=buttom-top+1 
 rectangle 'position'  left top width height  'EdgeColor' 'r'  
end

将差分图像、滤波后的差分二值图像、未滤波差分后的二值图像的目标标记图像以及滤

波后的差分二值图像的目标标记图像放在一个窗口中显示。实现代码如下:
 

  figure 1  
 subplot 1 4 1  imshow CurrentImage     title  '第 '

 

num2str k 
 

'帧 '   
  L nm 

 

=
 

bwlabel CuterBW 8  
 for

 

i=1 nm
  r c =find L

 

==
 

i  
 left=min c  
 right=max c  
 top=min r  
 buttom=max r  
 width=right-left+1 
 height=buttom-top+1 

    

 rectangle 'position'  left top width height  'EdgeColor' 'r'  
end
 subplot 1 4 2  imshow Cut     title '差分后的图像 '  
 subplot 1 4 3  imshow dst     title '滤波后的差分二值图像 '  
subplot 1 4 4  imshow CurrentImage     title '滤波后目标跟踪 '  
 L nm 

 

=
 

bwlabel dst 8  
 for

 

i=1 nm
  r c =find L

 

==
 

i  
 left=min c  
 right=max c  
 top=min r  
 buttom=max r  
 width=right-left+1 
 height=buttom-top+1 

    

rectangle 'position'  left top width height  'EdgeColor' 'r'  

设计所需设备为一台能正常运行 MATLAB的计算机(MATLAB版本为2018b)。实

验视频保存在与 MATLAB程序同一文件夹中。将程序语句“mov=VideoReader(fullfile
(pwd,'30.mp4 '));”单引号中内容改为导入视频的文件名以及后缀。此 时 运 行 该

MATLAB程序,将会弹出图像显示窗口,分别显示差分图像、滤波后的差分二值图像、未滤

波差分后的二值图像的目标标记图像以及滤波后的差分二值图像的目标标记图像,可以直

接在窗口上观察实验结果。

实验流程图如图3.5所示。



53   

图3.5 实验流程图

3.4 实验结果与结论

3.4.1 预测实验结果

  实验结果应该是未进行滤波的目标检测出现多个方框以及每一帧由微小的变化都会有

方框框出,而滤波后的目标检测应该只是视频中主要运动部位有方框框出,忽略了大部分微

小的方框。

3.4.2 观察收集实验结果

实验结果用录屏软件进行录制,并且每一帧变化的图像序列都保存在计算机中,此功能

可以直接在程序中加入下述语句来实现:
 

  "filepath=pwd 
cd 'D \shuju\1'  
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saveas 1  'l'1 4ïn~ '
 

num2str k 
 

' jpg'   
cd filepath  "

保存的图像序列部分如图3.6~图3.14所示。其中,图3.6~图3.8所示为视频1的

第2~4帧,图3.9~图3.14所示为视频1的第42~47帧。

图3.6 第2帧

图3.7 第3帧

图3.8 第4帧
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图3.9 第42帧

图3.10 第43帧

图3.11 第44帧

图3.12 第45帧
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图3.13 第46帧

图3.14 第47帧

3.4.3 实验结果分析

可以看到得出的实际结果和预想的已经基本吻合。未进行滤波的目标跟踪检测有很多

噪点和小方框,滤波后的目标跟踪检测已经优化略去了许多噪点和微小的变动。完整的结

果可以看保存的视频。本设计尝试将非局部均值滤波算法应用到了运动目标检测的研究

中,这次尝试也成功对运动目标检测的结果进行了优化和改进,并且实际结果符合了预想的

效果。

3.5 小结

通过对运动目标检测进行了对非局部均值滤波以及其快速算法的研究与应用,首先介

绍了非局部均值滤波算法和运动目标检测的研究背景、意义以及常用的去噪算法,还列举了

常用的运动目标检测方法。首先剖析了非局部均值滤波的原理以及该算法的不足之处,并
且提出了基于积分图加速的快速非均值滤波算法以及运动目标检测之帧间差分法的分析。

基于这些理论知识,将非均值滤波运用到运动目标检测中,对运动目标检测的图像序列进行
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滤波去噪处理再进行运动目标检测,结果显示非均值滤波算法成功对运动目标检测的结果

产生了比较好的改进及优化。总体来说,此次设计的实验结果说明非局部均值滤波去噪对

运动目标检测的结果确实会有改良,在此基础上,可以进行更深更广的研究,希望非局部均

值滤波算法还可以应用于更多的科学研究和实际应用。
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