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摘要:针对传统运动目标检测算法在动态背景条件下难以准确检测出运动目标的问题,提出了一种基于元胞自动机的动

态背景运动目标检测算法.首先,根据SLIC算法分割视频图像,并应用多模态混合动态纹理模型对视频图像进行背景

建模.然后,融合空时显著性检测与基于元胞自动机的自动更新机制得到优化的显著性图.最后,通过对优化后的显著

性图做适当的阈值分割处理得到视频图像中的运动目标.实验仿真结果表明,在动态背景条件下该算法可以有效的抑

制视频图像中非运动目标的显著性物体对检测结果带来的影响,检测运动目标的精度较高,并且具有一定的鲁棒性.
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Abstract:Aimingattheproblemthatitishardtousethetraditionalmovingtargetdetectionalgorithm
toaccuratelydetectthe movingtargetunderthedynamicbackground,akindof movingtarget
detectionalgorithmforthecellularautomatonunderthedynamicbackgroundwasproposedinthe
thesis．Firstly,accordingtoSLICalgorithm,videoimagesweredividedinthethesis,andmultiＧmode
hybriddynamictexturemodelwasusedforbackgroundmodelingforvideoimages;Then,spaceＧtime
saliencedetectionwasintegratedwiththeoptimizedsaliencemapwhichwasobtainedbasedonthe
automaticupdating mechanism ofthecellularautomaton;Finally,through makingappropriate
thresholdsegmentationprocessfortheoptimizedsaliencemap,movingtargetsinvideoimageswas
obtained．Theexperimentalsimulationresultshowsthatunderdynamicbackground,thealgorithm
caneffectivelyrestraintheinfluenceofthesalientobjectfornonmovingtargetsinvideoimagesonthe
detectionresult;movingtargetscanbedetectedwithhigheraccuracy;what’smore,thealgorithm
hascertainrobustness．
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１　引　言

作为计算机视觉领域重要分支的运动目标

检测技术近年来在民用、军用领域均得到了广

泛的重视和较大的发展[１Ｇ２].动态背景条件下

的运动目标检测一直是该领域研究的难点和热

点问题.常见的运动目标检测方法包括:背景

差分法[３]和帧间差分法[４]、运动补偿法[５]以及光

流法[６]等.但在动态背景的条件下,上述方法

均不能很好的检测出运动目标.背景差分法和

帧间差分法不适用于动态背景条件下的运动目

标检测;运动补偿法因其对于视频图像背景信

息的敏感性,在复杂背景条件下运动目标的检

测效果并不理想[７];光流法的抗噪性较差并且

对于光照变化也十分敏感[８].显著性检测算法

是一种借鉴人类视觉注意机制的目标检测算

法,其主要目标是指出场景中哪些区域更容易

成为人类视觉关注的焦点[９Ｇ１０].目前显著性检

测的研究主要基于以下两种模型:基于图像数

据的自底向上模型[１１]以及基于任务的自顶向下

模型[１２].自底向上模型以场景图像中的位置或

区域作为视觉注意及基本单位,该模型提取图

像空间信息和颜色信息等底层特征作为显著性

的度量.自顶向下模型则以场景图像中的物体

或目标作为视觉注意及基本单位,这种模型将

先验知识或特定的任务目标作为显著性的度

量.传统的显著性检测方法大多是基于单帧图

像的[１３],本文着眼于针对视频图像序列的显著

性检测.该方法不仅将单帧图像各区域之间的

特征差异作为显著性检测的度量,同时还根据

视频图像序列的特点,将相邻帧图像对应区域

间的特征差异作为显著性检测的度量.不仅如

此,本文通过元胞自动机的自动更新机制进一

步优化得到的显著性图.大量仿真实验结果表

明,元胞自动机的引入能极大地优化动态背景

下运动目标检测的结果,并且当运动目标出现

被遮挡或是光照变化等情况时,元胞自动机均

可将 显 著 性 图 提 高 到 一 个 相 似 的 准 确 率 水

平[１４].因此在上述情况下该方法仍能很好的完

成动态背景下的运动目标检测.
综上所述,本文通过对图像序列的显著性检

测来提取显著性图,并利用元胞自动机的自动更

新机制抑制视频图像中非运动目标的显著性物

体,进而优化得到的显著性图.最后通过对优化

后的显著性图做适当的阈值分割处理,并将显著

性大的区域作为运动目标,最终完成动态背景下

的运动目标检测.

２　动态背景下的运动目标检测

针对运动目标检测中背景变化的情况,将空

时显著性检测和元胞自动机引入到动态背景下的

运动目标检测中,并取得了较好的实验效果.

２．１　空时显著性检测

由于动态背景下运动目标检测的背景通常较

为复杂,传统的基于单模态的动态纹理模型无法

准确完整地描述出背景信息[１５Ｇ１６].故采用一种

基于多模态混合的动态纹理模型来描述高动态的

背景信息.
假定视频序列I,可用K 个动态纹理{e１,e２,

􀆺,eK}来描述,其生成视频I的概率为{x１,x２,
􀆺,xK},可得式(１).

∑
K

j＝１
xj ＝１． (１)

从概率分布{x１,x２,􀆺,xK}中随机抽取概率

为xj的动态纹理ej,则由该动态纹理抽样生成视

频I的条件概率为p(I|εj).由全概率公式[８]可

得式(２).

p(I)＝ ∑
K

j＝１
xjp(I|εj)． (２)

上式即多模态混合的动态纹理模型,其参数e

＝{e１,e２,􀆺,eK,x１,x２,􀆺,xK}可由最大似然估

计法逐步迭代得到[１７].
为了能更好的获得视频图像固有的结构信息

并满足目标检测的实时性,通过SLIC[１８]算法将视

频图像分割成N 个超像素点.将超像素点定义为

i(m,n,t),其中m,n为该超像素点在视频图像中的

坐标位置,t为帧数.定义超像素点i的类别信息

为C(i)Î{０,１},其中C(０)表示该超像素点属于背

景,C(１)表示该超像素点属于运动目标.则视频图

像中心区域超像素点i１ 属于运动目标的条件概率

为pI|C(i)(i１|１),视频图像边缘区域超像素点i０ 属

于背景的条件概率为pI|C(i)(i０|０).定义超像素
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点i的显著性S(i)如式(３).

S(i)＝ ∑
１

C＝０
pC(i)(c)KL(pI|C(i)(i|c)‖pI(i)),

(３)
其中KL(x‖y)为x,y的相对熵,用来表征两个

概率分布之间的差异,定义如式(４):

KL(p‖q)＝∫x
px(x)logpx(x)

qx(x)dx ． (４)

式(３)表明,显著性值较大的超像素点与图

像边缘区域特征差异较大,故该像素点很可能

属于运动目标[１９].然而在实际的动态背景运动

目标检测中,将视频图像的边缘区域作为背景

种子并不总是可靠的,即在背景存在运动的情

况下运动目标很可能出现在视频图像的边缘区

域.基于此,为了能更有效的分类边缘背景种

子,提高动态背景下运动目标检测的可靠性,本
文利用元胞自动机的自动更新机制来优化得到

的显著性图.

２．２　基于元胞自动机的自动更新机制

元胞自动机于１９５１年由J．VonNeumann
等人提出[２０],是一种结构简单却有着复杂的自组

织行为的动态机制.该模型由许多离散的元胞组

成,每个元胞根据相应的规则在离散的时间步里

不断的更新自己的状态.每个元胞下一时刻的状

态由当前时刻该元胞的状态与其相邻元胞的状态

共同决定[２１].由于视频图像中的显著性物体总

是倾向于聚集的,因此本文应用元胞自动机来探

索相邻区域间的本质联系并且减少相似区域间的

差异性.
将通过SLIC算法得到的每一个超像素点定

义为一个元胞,各元胞间的相似性特征可由 CIE
LAB色彩空间中的欧氏距离来衡量[２２].建立元

胞a 与 元 胞 b的 影 响 因 子 矩 阵 F ＝ [fαβ]M×M

如式(５):

fαβ ＝
exp(－‖dα,dβ‖

σ２ )β∈NB(α)

０　　　　　　　　α＝β或其他

ì

î

í

ïï

ïï
,

(５)

其中:‖dα,dβ‖ 为 CIELAB色彩空间中元胞a

与元胞b的欧氏距离,NB(α)代表元胞a的所有

相邻元胞的集合,σ为相似力度参数,当视频序列

颜色变化较为剧烈时可以适当调小参数σ,根据

经验这里取σ＝０．２.对影响因子矩阵做行归一

化处理,得:

F∗ ＝A－１×F, (６)
其中A为归一化矩阵A ＝diag{a１,a２,􀆺aM}且

aα ＝ ∑βfαβ .

为了促进每个元胞自动更新到一个更加可靠

和稳定的状态,使显著的运动目标更容易被检测

出来[２３],建立置信度矩阵 B ＝ diag{b１,b２,􀆺,

bN}.则 每个元胞当前时刻状态的置信度可表

示为:

bα ＝ １
max(fαβ)

． (７)

为了满足bα ∈ [u,u＋v],将置信度矩阵改

写为B∗ ＝diag{b∗
１ ,b∗

２ ,􀆺,b∗
N },得:

b∗
α ＝u􀅰 bα－min(bβ)

max(bβ)－min(bβ)
＋v, (８)

其中β＝１,２,􀆺,N.置信度常数u、v表征单个元

胞受相邻元胞当前时刻状态影响的大小,根据经

验令置信度常数u＝０．６,v＝０．３.此时,若元胞α
与其相邻元胞β之间存在较大差异,则元胞α下一

时刻的状态主要由其当前时刻的状态决定;若元

胞α与其相邻元胞β之间没有明显差异,则元胞α
下一时 刻 的 状 态 将 由 元 胞 α 和 元 胞β 共 同

决 定[２４].
在元胞自动机中,所有元胞依据更新原则同

步更新它们的状态[１６].基于视频图像的本质特

点,提出了如下两点同步更新原则:第一,视频图

像中属于运动目标的元胞有着局部相似的颜色特

征;第二,视频图像中属于运动目标的元胞与属于

背景的元胞其颜色特征存在较大差异.根据以上

两点同步更新原则,结合影响因子矩阵F∗ 和置

信度矩阵B∗ ,定义同步更新原则f:SNB →S 如

式(９):

St＋１ ＝B∗ 􀅰St＋(EＧB∗ )􀅰F∗ 􀅰St , (９)
其中:E是单位矩阵,t为帧数.

基于元胞自动机的自动更新机制,当运动目

标出现在视频图像的边缘区域时,即使运动目标

所包含的显著的超像素点被误选为背景种子,根
据以上更新原则,该超像素点依然会在局部环境

的影响下自动增加其显著性值.

２．３　动态背景运动目标检测结果

根据以上方法得到的显著性图是灰度图像,
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其各超像素点显著性值的大小反映该超像素点属

于运动目标的概率,显著性值越大,属于运动目标

的概率越高[２５].为了得到动态背景运动目标检

测的结果,对显著性图做适当的阈值分割处理.
由于在实际的运动目标检测过程中,全局阈值分

割的干扰较大,处理效果并不理想[２６].因此根据

侧抑制的原则,对显著性值不同的区域分配以不

同的权值,具体做法是先将各超像素点显著性值

的平方作为局部阈值,再进行阈值分割处理.这

样处理的结果比全局阈值分割的处理结果要好

得多.

３　实验结果及分析

为了验证动态背景下基于元胞自动机的运动

目标检测的有效性和优越性,在IntelPentiun２．
６０GHz,内存为２G的计算机上,利用 Matlab进

行仿真实验.图１为 BlurBody视频和 CarScale
视频的检测效果图,BlurBody视频共３３４帧,图
像处理速度为１６７fps;CarScale视频共２５２帧,
图像处理速度为１４３fps,视频满足运动目标检测

的实时性要求.
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图１　实验效果图

Fig．１　Resultschart

　　为了进一步验证本文算法的优越性,采用经

典的召回率Ｇ精度曲线(PR曲线)作为本文算法的

量化评估指标,并采用 MSRA、THUS和 ASD标

准数据库进行算法的对比实验,并取参数σ＝
０􀆰２、u＝０．６、v＝０．３时,实验结果如图２(彩图见

期刊电子版).图中红实线表示本文算法的 PR
曲线,其中横轴代表实际目标像素中正确检出的

比例,纵轴表示检测出目标像素中正确的比例.

(a)MSRA算法

(a)MSRA

(b)THUS算法

(b)THUS

(c)ASD算法

(c)ASD
图２　不同算法的PR曲线图

Fig．２　PRcurvesofdifferentmethods

相较于其他现有算法,本文算法在三个不同的数

据库上有着更高的精确度和召回率.同时本文算

法在背景变化较剧烈的情况下仍能准确且稳定的

检测出运动目标.利用元胞自动机优化后的显著

性图与利用空时显著性检测得到的显著性图相比

较,其显著性值较大的区域更加集中在运动目标

上,因此基于元胞自动机的运动目标检测结果有

着更高的准确度.

４　结　论

针对传统的运动目标检测算法在动态背景

条件下难以准确地检测出运动目标的问题,本
文利用空时显著性检测的方法得到显著性图,
为了进一步提高运动目标检测的准确度,利用

元胞自动机的自动更新机制来进一步优化显著

性图,最终采用阈值分割的方法完成动态背景
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下的运动目标检测.仿真实验结果表明,该方

法在较为复杂的动态背景条件下仍能较高精度

的检测出视频图像中的运动目标,同时可以有

效抑制视频图像中不属于运动目标的显著性物

体对检测结果带来的影响,并且具有一定的鲁

棒性.
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