
第 期
刀 年 月

电
,

报

卿

图像抖动条件下跟踪数据的处理技术

杨卫平
,

李吉成
,

沈振康
长沙国防科技大学 飞国防科技重点实验室

,

湖南长沙 以

摘 要 由于导引头在飞行过程中不可避免地存在着抖动
,

这给低信噪比条件下的信息处理带来了很大困难
,

为此
,

本文针对图像抖动情况下 目标的跟踪进行了讨论
,

提出了抖动情况下跟踪数据的处理方法
,

可有效地定位目标
,

使不经稳象就可对抖动图像进行处理成为可能
,

大大降低了系统的设计成本
,

缩短了设计周期
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引言

目前在国内末制导信息处理方案中
,

为了克服平台不稳

定给信息处理带来的困难
,

在信息处理流程中设置了一个稳

象处理模块 然而
,

我们知道
,

要实现稳象处理
,

首先要求平台

具有很高的测角精度 另一方面
,

经过稳象处理的图像
,

由于

量化的原因
,

稳象精度只能达到 个象素左右
,

这对低信噪比

条件下的信息处理来讲
,

无疑是杯水车薪 为此
,

我们针对这

个问题进行了深人的分析和论证
,

提出了不经稳象处理的解

决方案
,

从而放松了对系统平台稳定度的要求
,

且跟踪精度可

小于 个象素
,

换言之
,

达到了亚象素的量级 因此
,

这种方法

不仅降低了成本
,

减小了工程实现的难度
,

而且有更高的精

度 下面就对此展开讨论

如图 所示的几个序列的 目标跟踪轨迹
,

由于未经稳象

处理
,

跟踪轨迹与实际轨迹将有一定的偏差 从图中可 以看

出
,

由于抖动是随机的
,

加上 目标本身的运动
,

反映出来的轨

迹会出现各种各样的形状
,

但有一点是共同的
,

那就是 目标的

运动总是以某一条直线为轴
,

而 目标的实际轨迹就落在这条

直线上 所以
,

现在的问题就是如何找到这条直线
,

并确定每

一帧图像中目标所对应的位置
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抖动情况下跟踪数据处理的机理

由于凝视红外成象仪具有高帧频的特点
,

因此短时间内

可以认为目标是做直线运动的 由于稳象处理所要求的技术

难度比较大
,

且成本较高
,

如果在抖动幅度不是很大
,

比如说

抖动幅度为整个视场的 一 巧 时
,

则不经稳象处理若能

将目标检测出来 , 并实施有效跟踪
,

那将是一种最佳选择

正是在这种情况下
,

我们对该问题进行了探讨
,

具体分析如

下
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图 抖动存在条件下的目标跟踪轨迹
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我们知道
,

目标的抖动现象是周期性的 因而首要的问题

是找到周期
,

然后再去分析 目标的运动规律
,

直至找到运动

参数时为止

为了求得周期
,

就必须以牺牲一个抖动周期为代价 方

法是通过被跟踪 目标轨迹上某一时刻位置的斜率 采用相

邻的 个象素位置 来判断是否 已经形成一个周期 斜率

的计算采用的是数据拟合法川
,

分析时第一个 目标象素所对应的真正的 二
、

坐标值
,
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、
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由于跟踪位置已知
,

我们将 个跟踪位置 一个周期

求和平均
,
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坐标的均值一般地
,

我们将

取为 假设第 帧时所得到的斜率 经过两个极大值

以上 和两个极小值 一 以下
,

如图 所示各轨迹的斜

率曲线
,

与第一帧时所算得的斜率 ‘大小接近 两者之差最

小
,

则认为抖动周期 全 具体实现流程如下

清标志寄存器
,

设定最大值 和最小值 而
二 ,

并利用式 计算各点的斜率
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经过上述一系列的分析
,

除了抖动幅度及初始相位尚未

求得以外
,

其它参数均已获得 这时
,

我们只要找到使式 和

式 中余弦项为最大值的时刻
,

换句话说
,
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至此
,

式 和式 所示 目标运动方程的参数全部求出
,

于是

我们可以得到 目标的真实运动方程为

哪
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当目标进人第二个抖动周期时
,

利用式 和式 便可实

时给出目标不含抖动的真实 目标位置
,

而且这个位置的精度

是亚象元级的

老、﹄工︸﹄

︸

厂 门 节 ,

⋯⋯尸尸尸尸
夕
、

火口 图 的斜率曲线

巧叨

图 的斜率曲线

卜卜卜一一
又又

旧巧

夕夕夕尸尸厂厂
讹图 的斜率曲线 切 图 的斜率曲线

巧

图 图 轨迹所对应的斜率曲线

由于抖动一般符合正弦或余弦规律
,

所以
,

可以假定目标

在抖动情况下的运动方程 考虑最简单的情况
,

目标在做速度

为 。 的匀速直线运动
,

视线方向的抖动由于相 比 目标的接近

速度而言可以忽略
,

因而在此也不予考虑 为
。 帐 二 二 。 蝙

, ‘ 了。 州 , , 二‘ 临
, , , ,

⋯
, 一

其中
二 、 , 分别为图像 二

、

方向抖动的最大幅度
,

杨
·

与为

分别为
、

方向抖动的初相位
,

甸
、

分别为开始进行数据




