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摘 要 概率数据互联滤波器 最 旱山 卜 等人提 出
,

被
‘

泛的应用 雷达 目标跟踪等领域中 本

文在分析序列图像中微弱点状运动 目标的运动特性后
,

根据概率数据互联滤波器的基本思想
,

推导了在序列图像情况

下对微弱点状图像运动 目标的跟踪算法 理论 及实验结果表明
,

在序列图像情况 「概率数据互联滤波器能够在保持跟

踪实时性的同时
,

提供较高的跟踪精度
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在红外或可见光跟踪系统中
, ”

与目标趾离较远时
,

在成像

系统中通常表现为点 目标特性 在文献 中
,

我们研究 了
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种基于多帧统计分析的快速检测算法
,

在本文中
,

我们在文献

〔门的基础上继续研究 了在序列图像中对微弱点状运动 目标

的跟踪技术 目前对序列图像中的微弱点状运动 目标的跟踪
,

多采用多帧检测跟踪技术
,

如文献〔
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或采用序 贯检测跟

踪技术
,

如文献 口由 这些检测跟踪技术需 要多帧才能确

认 一个测量点
,

这将 学致 目标的跟踪实时性不高 为提高跟踪

的实时性
,

我们主 要研究 了在单帧情况 「的跟踪技术 在经过

全图像空间范围内的搜索检测过程后
,

目标的大致位置己经

确定
,

因此在跟踪过程中
,

可仅在目标的跟踪窗内检测 日标

发
,
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左时划的跟踪窗
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这使得单帧检测 标成为可能 然 而
,

由于 目标过小且信噪 比

极低
,

使得即使在跟踪窗内仍然存在较多的虚警 目标
,

其模型

如图 所示 在图 中第 帧的跟踪窗内
,

通过单帧检测算法

发现 了四个日标
,

也就是说存在较多的虚警目标

对 于图 所小的跟踪模型
,

文献 「」提出的概率数据互联

滤波器能够较好的适 用于这种模 型
,

但它 目前主要应用于雷

达 日标跟踪等领域 本文根据概率数据互联滤波器的基本思

想
,

将其应用于跟踪序列图像中的微弱点状运动目标
,

推导了

在序列图像情况 下跟踪微弱点状运动 目标的概率数据互联滤

波器的表达形式
,

取得 了一定的理论及仿真结果
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上式 中为状态向量
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,
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踪系统的 灯 滤波器推导过程如下
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概率数据互联滤波器基于如下两个基本假设

若测量值源于 目标
,

则该测量值服从以预测测量值为均值

的正态高斯分布

若测量值非源于 目标
,

则该测量值在跟踪窗内服从独立均

匀分布
,

在以上两个基本假设条件下
,

互联概率式 可按 以下方式
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,
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,
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量的先验概率相同
,

则可计算出先验概率为

二必 , ⋯

‘ 叹
,

矛
一 ’

爪
一 。

“
一

“ ,

将式
、 、

代人式
,

可得



第 期 陈 颖 基于概率数据互联滤波器的序列图像微弱点状运动 目标跟踪技术

一 外
伪、“ , 司飞丈飞丽 映 恐

一 ’ 二 ‘左

·

二
一

告
, 、 一 、 , ‘ 、

凡“ , , 长丽。六

,,
,且几‘

、,声、 ,
苦

,︸门门布︸‘
、护、

‘

、、 ,
产
内,︸月﹃一玉︺内,︸了

、矛口‘、

联合式
、 、

可解得 八 为

剐 无卜 一共二

层
‘

凡 二一不丁
‘

于
“‘

其中
一币孟而六而

万、卜合
· , 一 、 ,‘ 、 ,‘二 , ⋯、

结论

本文将概率数据互联滤波器应用于跟踪序列图像中的微

弱点状运动目标
,

推导了在序列图像情况下跟踪微弱点状运

动目标的概率数据互联滤波器的表达形式 实验结果表明概

率数据互联滤波器能够在保持跟踪实时性的同时提供较高的

跟踪精度
,

适用于对序列图像中的微弱点状运动目标的跟踪
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