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摘爨；针对传统模檄匹配算法存在运算量大，以及平拢物中有部分区域稳嚣标形状相同耩重识别率燕的瓣题，改

进传统的模板匹配算法，并在MATLAB6．5环境下，应用改进的新算法对简单背景中的运动目标进行计算机

识别与跟踪仿真。新算法先对识别区域进行扫攒点检测。判断该点是否满足要求再进行模板噬配运算；当某

些予扰物律中某部分区域匈目标耩板裙弼时，采髑自动模板更新的方法避行区分。仿翼实验绪果表龋，改进

的模板匹配箨法大大减少模板匹配的运算爨，并熙可以有效地排除干扰物体对豳标识别的于扰。
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Abstract：The template matching arithmetic is ameliorated，and an approach for detecting the

moving target based on the traditional template matching is proposed．The improved arithmetic

does the matching operation after detecting the scanned-points in the detected-range and finding

out the points that fit for the condition，80 as to reduce the range for the matching operation and

the amount of the operation，and to improve the detecting speed and real—time performance．For

the problem that part of some disturbance-objects match the template of the target and the

traditional template matching can't distinguish the target from this kind of disturbances，a

principle of template rupdating is proposed．The simulating experiments on the computer showed

that the principles in this paper can reduce the amount of operation obviously and get rid of the

disturb from the disturbance to the target effectively。
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运动豳标的识别与跟踪技术在现实生活中和军

事方面都祷着十分广泛的应用，因此它是当前国内

外的一个研究热点。目前，目标识别与跟踪的方法很

多，如背景差分法‘h引、棚邻帧相差法[3“]、特征点贩

配相关算法、模板匹配算法醢卅3、光流法嘲等等。模

板匹配是将已知的目标模板程待搜索的图像区域糍

中进行匹配运算，从中找到目标在图像区域中所在
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的位置的方法。本文针对传统模板匹配算法存在的

阀题对算法进行改进，并运用改进的算法对在简单

背景中的运动目标进行识潮与跟踪仿真。

薹模板匹配

模板匹配是一种重要的目标识别方法。传统模

板匹配的基本原理为：首先为待寻找的目标建立参

考模板，模板形状根据目标形状确定；然后将模板在

图像区域中进行像素点的行扫描。逐点平移模板，同

时进行到扫描，遍历整个搜索区域。每扫描一个像素

点进行一次模板匹配运算。设图像区域上被模板所

 



294 广西科学院学报第24卷第4期2008年11月

覆盖的区域为“子图”，根据巢一个相似度函数，通过

匿配运算计算各个子圈与模板之阅静耨荚度。禳关

度最大的区域即视为目标的最佳匹配区域，亦即认

为目标处谯相关性最大的该区域处。．

模板贩配法存在的问题：(1)运算量较大。对一

个a×b的匿像，用黄统的模板莲配算法，要遍爨整

个视图区域，所要进行的匹配运算的次数为aXb

次。因此用传统的算法很难满足实时性爱求较高系

统的要求。(2)对于有部分区域与目标形状一样的干

扰物(如图1)，由于该部分艉秽嚣标模板撼遥配，鼹

传统模板甄配法剜会将予拢物的该部分误认为是莓

标，而不能区分出目标物体和干扰物体。

嵝r
鬻l 目标秘俸髑予扰耪俸鹣形状

2 传统模板匹配算法的改进

2。l 基予参考点检测的模板匹配改进

赞对传统摸板匿配黪法运算量大的翔题，在摆

描过程中通过对某个像素点的检测和判断，缩小进

行匹配运算的区间范围。从而减少没必骚的匹配运

算。扫描过程中，每一次贩配运算前，首先检测子图

孛与摸板横应鳇某一拿事先确定的缘素点是否瀵是

要求，耽如楚否达到某个灰度值。如暴满足要求，将

模板与该子图进行比较运算；如果不满足要求，则放

弃比较运算，扫描下一个予图，由此减少贩配的运算

次数。该像素点称为参考点，其位置并不固定，可以

选取模板巾的任一个点为参考点。一般情况下取模

板的左上角的像素点为参考点。

对予二值图像，目标为黑色，因此参考点为黑

点，鄹其灰发值为0。因此在整个目标识别过程中，

灰疫值隽0的参考点对应的子图就与模檄进行逛配

运算。

图2巾黑色的矩形和兰角形区域为满足要求的

参考点的区域，因此只需以这两块区域巾的每个像

素点为参考点进褥匿配运算。设这两黑翘区域酶瑟

积和为A，整个视图区域f的面积魏B，则在进行算

法改进后所要进行的匹配运算次数与改进前次数之

比为A／B。由于判断参考点的时间相对乎匹配运算

酶时阆很少，若忽略该舆断时阀魏话，算法改进{l誊后

所用的时阁眈即秀A／B。一般情况下，褫鼹的面积B

远大于符合要求的参考点区域的面积A，所以算法

改进前后明显减少运算量。

图2满足要求参考点2个区域

2。2基于自动模板更薪的模板匹配改进

对于部分嚣域与磊标形状一样的予挽物的情

况，采用如下方法匹配：当在对视图进行一次全面的

搜索后，如果搜索到的最佳匹配区域不止一个时，便

适当地将原来的模板变大一点。变大的方法楚在原

来模板的周孱瓣大一圈，宽度炎一个像素，如瀚3所

累。该圈区域的灰度值与背景的灰度煎稻同，如巨3

(b)中所示。相应的具有最健腿配值的子图随之变

犬，并与新的模板进行匹配，以找到新的最佳贩配区

域。若此时“最佳匹配区域”仍然不止一个，则褥次加

大一圈，翔图3(c)中所示，并重复以上操俸。

口目国
‘a) 伯) tc，

鍪3模叛受毅承意

更新一次时，模板由M×Ⅳ变为(M十2)×(Ⅳ

+2)，设原来某参考点的坐标为(n，6)，则更新后参

考点变为(口一l，6—1)，相似度函数嘲也随之变化。

如运臻平壹馨绝对差分法[53酎，榴戳度函数变为
M+2N卜2

D(口一1，6—1)：∑∑I ，．『)--g(f十掰～11 f(i g I，D(口一，6—1)=厶厶I ，f) (f十掰～，

歹+6—1)I。

对予图l的情况，只要更灏一次模板，就埘以将

鼙标程予扰物隧分出来。

3仿真实验

模拟仿真实验在MATLAB6．5软件环境下进

行。设背录秀篱单背景，各像素黪获瘦德均为l，目

标物体像素的灰度值均为0。

3．1有效性飘实时性实验

设视图为一幅256X 256二值图像，视图背景的

灰度僮力l。翳标A形状为妻熊三焦形，两直角边的

长均为7，于抗物B为7×7矩形图像。基标晕拜干扰

物的灰度值均为0并均在视图范围内作随机运动。

利用改进后的模板匹配法进行目标的识别，将目标
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在视图中的坐标位置找到，然后将该坐标值送给跟

踪模块，实施目标跟踪。

仿真跟踪过程中，利用一个“+”作为跟踪器。在

得到目标坐标值后，跟踪器即不断地快速趋近目标，

对目标物体进行跟踪。图4为识别、跟踪起始和中间

过程的3个截图。

(c)

图4 目标识别跟踪仿真

图4(a)中显示跟踪器“+”从视图右下角出发

情况，图4(b)和(c)显示“+”趋向并一直跟踪三角

形目标A的过程。这表明运用改进后的模板匹配法

能正确地识别出目标和干扰物体，验证了新方法的

有效性。

为反映算法改进前后运算量的变化，用传统匹

配方法和改进的新方法分别检测目标在视图中的位

置，比较它们所用的时间。由于目标和干扰物所处位

置不同，同一方法检测到目标所用时间也不同，为此

每种方法分别对目标检测500次，累计所用时间。结

果用传统方法和新方法检测到目标位置所用的时间

分别为207s和9．2s，由此可见，改进的算法其运算

量显著减少，可以明显提高目标识别的实时性。

3．2抗干扰识别实验

设视图为一幅256×256二值图像，干扰物B形

状中直角三角形部分区域与目标A相同，如图2所

示。目标A的两直角边长度均为9。与3．1类似，目

标和干扰物都在视图中作随机运动。

在实验过程中，当检测到目标位置不只一个时

则继续检测，不将该位置信息传给跟踪模块。实验中

设定跟踪模块接收到位置信息时才在视图中出现跟

踪器。先用2．1的参考点检测模板匹配算法进行目

标识别检测，然后采用自动模板更新方法进行目标

的检测。采用参考点检测方法检测时，目标一直未检

测到，跟踪器始终没出现，可见该匹配方法不能将目

标从存在该类干扰物的图像区域中检测出来。改进

后的自动模板更新方法实验开始后目标很快检测

到，跟踪器出现，并快速趋近目标，对目标物体进行

跟踪，图5为该实验过程中的3个截图。

图5抗干扰识别仿真过程

图5中显示跟踪器从视图右下角出发．趋向并

一直跟踪三角形目标A。这表明，运用自动模板更新

方法能正确地辨别出图2所示的目标A和干扰物

体B，而一般匹配方法在此情况下无法辨别出目标

和干扰物。因此可见，模板更新方法具有更高的目标

识别率。

(下转第299页)
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第二，DLBDSM能有效地减少任务迁移所带来

的系统开销。系统中采用分而治之的思想，各个任

务调度组相对独立，有新任务到来先由任务调度组

内部自行解决，当整个任务调度组处于重载状态时

才将任务迁移到另一个任务调度组，这就使得迁移

所引发的网络流量小。迁移时也采用了就近原则，

使得迁移目的地系统与源端尽可能的保持同构性，

从这方面看也节约了处理机的时间。

根据DLBDSM的特点，开发出相应的

DI。BDSM系统具有一定的实际价值，今后将进一步

研究实现智能DLBDSM系统。
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4结束语

本文针对传统模板匹配算法存在运算量大以及

干扰物中有部分和目标相同时识别率差的问题，通

过改进传统模板匹配算法，在MATLAB 6．5环境

下，运用新方法对在简单背景中的动目标进行识别

与跟踪仿真。新方法通过先检测符合要求的参考点

后再进行匹配运算，明显减少了运算量，提高了目标

识另IJ的实时性。同时，对于干扰物体的形状中部分区

域与目标一样的情况，采用自动更新模板的方式，有

效地降低了目标的错判率，提高了目标识别率。
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