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　　摘　要：　海面舰船检测技术有着特殊的军用以及民用意义，为了在宽广且环境复杂多变的海面上快速、高效、精
确地检测到舰船目标，本文提出了一种基于多特征、多尺度视觉显著性的海面舰船检测方法．该方法充分利用了四元
数图像可在多个通道上同时进行操作，节省操作时间，并保证不同尺度特征之间关联性的特点；除此之外，该方法还利

用人眼对不用大小的图像关注目标不同的特点对图像进行尺度大小变换以避免漏检．该方法先用顶帽算法对原图进
行简单的图像预处理以抑制云层、油污的干扰；其次提取多种特征构成四元数图像进行舰船目标显著性检测；在得到

显著图后利用ＯＴＳＵ分割算法确定舰船所在的区域，并在原图上标定、提取舰船目标．通过在多种海面情况下分别进
行实验分析，实验结果表明该算法可以排除云、雾、油污等干扰，精确、快速地检测到舰船目标，真正率达９６５２％，虚
警率低至２１１％，相较于他显著性检测算法在舰船检测方面有明显的优势．
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１　引言
　　我国海洋资源丰富且海域广阔，与多个国家接壤，
周边环境复杂多变，加强对领海的监控可有效地保障

海洋权益，保护国家安全．舰船作为海上交通、资源勘探

的主要载体以及海军的主要战斗力量，对其进行高效

检测是非常必要的：随着海洋探索力度以及远洋贸易、

运输的加强，对舰船进行高效检测可以打击走私犯罪、

提高海上交通效率、实施海上救援．同时，在军事上，精
确检测到舰船目标可有效判断敌人的军事动向，为打
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赢战争，捍卫领海，保证国家安全，保护人民提供强大的

信息支持．随着遥感技术的发展，卫星光学遥感图像分
辨率有了很大的提高，来源也越来越丰富，利用星载可

见光遥感图像进行海面舰船目标检测得到迅速发展．
舰船检测是海面目标检测、识别以及预警的基础组成

部分，检测结果的好坏对后续操作起决定性作用．目前
常用的海面舰船检测办法有边缘检测法、阈值分割法、

基于视觉显著性的办法、基于神经网络的办法［１］．其中
边缘检测和阈值分割是传统的检测办法，其效果不是

非常理想，而神经网络的方法主要应用于舰船分类识

别．视觉显著性［２］是模拟人眼可快速集中于感兴趣区

域而提出的目标检测算法模型，主要分为从上往下的

显著性检测方法和从下往上的显著性检测方法．前者
是根据已知的任务而去主动寻找所需目标显著图的方

法；后者是模仿人类对景象的本能反映而设计的显著

图获取方法，其中以ＩＴＴＩ设计的算法模型［３］最为著名，

但其耗时长，参数多，运行效果一般．长期以来很多研究
人员相继提出各种显著性目标获取方法如：ＧＢＶＳ算
法［４］、ＣＡ算法［５］、ＦＴ算法［６］、ＳＵＮ算法［７］、ＰＱＦＴ算
法［８～１０］、ＳＲ算法［１１］、ＡＣ算法［１２］、ＬＣ算法［１３］、ＰＣＡ算
法［１４］、ＨＣ算法［１５］等．随着海洋舰船检测逐步成为研究
热点，近年来许多学者利用视觉显著性进行海面舰船

检测：；Ｒｅｎ利用多尺度光谱残差法检测海面目标［１６］；

Ｙａｏ利用多尺度光谱残差法和最大信息环绕法相结合
检测海面舰船目标［１７］．Ｒｅｎ提出的多尺度光谱残差法
没有考虑各个尺度之间的关联性，需要分别计算不同

尺度下的显著图，增加时间成本，且对较大海面目标检

测效果较差；姚志军的光谱残差法（ＳＲ）和最大信息环
绕法（ＭＳＳ）结合的方法先利用 ＳＲ算法在不同尺度得
到显著图，在此基础上再利用 ＭＳＳ算法进一步进行显
著性检测得到结果显著图，此算法对 ＳＲ算法依赖性太
强且增加计算时间．

原始ＰＱＦＴ算法通过提取运动特征，２个颜色特征，
以及强度特征构成四元数图像来得到目标的显著图，

本文提出的显著性算法同样利用四元数可以同时处理

四个特征尺度并保证各个尺度间关联性的优势．针对
静态图像的特点，本文提取相应的特征进行目标显著

性检测，并利用人眼对不同大小图像所关注显著性对

象不同的特点进行尺度大小变换以避免次显著性目标

漏检．将本文提出的显著性检测算法配合图像分割算
法以及连通区域标记算法用于卫星光学遥感图像中的

舰船目标检测．实验表明本文提出的算法模型可以快
速、精确地检测到海面舰船目标，具有较强的抗干扰能

力，能排除云、雾、油污的干扰，高效、精确地检测到海面

舰船目标．经过在多种环境下进行实验分析，发现本文
算法具有较高的精确性，实时性．

２　相关算法原理

２．１　ＰＱＦＴ算法
侯晓迪于２００７年提出利用对数光谱残差求取目标

显著图的方法———ＳＲ算法［１１］，该算法运行速度快，运

行效果较好．作者对图像的对数光谱图进行了分析，认
为图像中对数光谱异常的地方对应显著目标存在的区

域．但２００８年，郭程磊对 ＳＲ算法进行分析认为在 ＳＲ
算法中起决定性作用的是位相谱而不是对数光谱残

差，并据此提出ＱＦＴ算法，ＱＦＴ算法［１０］表示如下：

Ｆ（ｕ，ｖ）＝Ｊ（Ｉ（ｘ，ｙ）） （１）
Ｐ（ｕ，ｖ）＝ａｎｇｌｅ（Ｆ（ｕ，ｖ）） （２）

ｓ（ｘ，ｙ）＝Ｊ－１（ｅｘｐ（ｉ．Ｐ（ｕ，ｖ））） （３）
Ｓ（ｘ，ｙ）＝ｇ（ｘ，ｙ）｜ｓ（ｘ，ｙ）｜２ （４）

其中，Ｉ（ｘ，ｙ）表示原图，Ｊ表示傅里叶变换，Ｊ－１表示傅
里叶逆变换，Ｐ（ｕ，ｖ）表示光谱图的位相谱，ｇ（ｘ，ｙ）是高
斯滤波函数，Ｓ（ｘ，ｙ）表示显著图．但ＱＦＴ仅仅是对灰度
图进行操作，没有扩展至多维空间，在计算目标显著图

的过程中忽略了颜色信息、亮度信息和运动信息等必

要的信息，所以郭在 ＱＦＴ算法基础上提出 ＰＱＦＴ算
法［８～１０］：将原图转为四元数图像，四元数数图像包含颜

色尺度、强度尺度以及运动尺度，再将 ＱＦＴ算法应用于
四元数图像求取目标显著图．具体流程如下：设 ｒ（ｔ），
ｇ（ｔ），ｂ（ｔ）分别是原图 Ｉ（ｘ，ｙ，ｔ）的红、绿、蓝颜色尺度，
利用下式将其扩展至广义调谐红、绿、蓝、黄颜色尺度：

Ｒ（ｔ）＝ｒ（ｔ）－（ｇ（ｔ）＋ｂ（ｔ））／２ （５）
Ｇ（ｔ）＝ｇ（ｔ）－（ｒ（ｔ）＋ｂ（ｔ））／２ （６）
Ｂ（ｔ）＝ｂ（ｔ）－（ｒ（ｔ）＋ｇ（ｔ））／２ （７）

Ｙ（ｔ）＝（ｇ（ｔ）＋ｒ（ｔ））／２－｜ｇ（ｔ）－ｒ（ｔ）｜／２－ｂ（ｔ）
（８）

进一步将上述广义调谐颜色尺度转化为人脑正常接受

的颜色尺度ＲＧ（ｔ）和ＢＹ（ｔ）：
ＲＧ（ｔ）＝Ｒ（ｔ）－Ｇ（ｔ） （９）
ＢＹ（ｔ）＝Ｂ（ｔ）－Ｙ（ｔ） （１０）

强度尺度为：

Ｉ（ｔ）＝（ｂ（ｔ）＋ｒ（ｔ）＋ｇ（ｔ））／３ （１１）
运动尺度为：

Ｍ（ｔ）＝｜Ｉ（ｔ）－Ｉ（ｔ－τ）｜ （１２）
τ常取３．因为本文主要讨论静态图像所以仅仅对静态
图像进行解释即令：

Ｍ（ｔ）＝Ｍ（ｘ，ｙ）
且ＲＧ（ｔ）、ＢＹ（ｔ）、Ｉ（ｔ）对同一幅静态图像为常数，所以
空间域的超复数图像可表示为：

ｑ（ｘ，ｙ）＝Ｍ（ｘ，ｙ）＋ＲＧ（ｘ，ｙ）μ１
＋ＢＹ（ｘ，ｙ）μ２＋Ｉ（ｘ，ｙ）μ３ （１３）

其中，μ２ｉ＝１，ｉ＝１，２，３，且 μ１μ２＝μ３，μ１⊥μ２，μ１⊥μ３，μ２

８２１
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⊥μ３；
化简表达式如下：

ｑ（ｘ，ｙ）＝ｆ１（ｘ，ｙ）＋ｆ２（ｘ，ｙ）μ２ （１４）
ｆ１（ｘ，ｙ）＝Ｍ（ｘ，ｙ）＋ＲＧ（ｘ，ｙ）μ１ （１５）
ｆ２（ｘ，ｙ）＝ＢＹ（ｘ，ｙ）＋Ｉ（ｘ，ｙ）μ２ （１６）

四元数傅里叶变换以及逆变换分别表示为：

Ｆｉ（ｕ，ｖ）＝
１

槡ＭＮ
∑
Ｍ－１

ｘ＝０
∑
Ｎ－１

ｙ＝０
ｅ－μ１２π（（ｘｖ／Ｍ）＋（ｙｕ／Ｎ））ｆｉ（ｘ，ｙ）

（１７）

ｆｉ（ｘ，ｙ）＝
１

槡ＭＮ
∑
Ｍ－１

ｘ＝０
∑
Ｎ－１

ｙ＝０
ｅμ１２π（（ｘｖ／Ｍ）＋（ｙｕ／Ｎ））Ｆｉ（ｕ，ｖ）；

ｉ＝１，２　（１８）
对四元数图像进行傅里叶变换得到：

Ｑ（ｕ，ｖ）＝Ｆ１（ｕ，ｖ）＋Ｆ２（ｕ，ｖ）μ２ （１９）
用指数形式表示如下：

Ｑ（ｕ，ｖ）＝ Ｑ（ｕ，ｖ）ｅμΦ （２０）
令 Ｑ（ｕ，ｖ） ＝１；并作傅里叶逆变换得到：

ｑ２＝ｂμ１＋ｃμ２＋ｄμ３ （２１）
Ｓ（ｘ，ｙ）＝ｇ（ｘ，ｙ） ｑ２（ｘ，ｙ）

２ （２２）

Ｓ（ｘ，ｙ）即得到的特征显著图．ＰＱＦＴ算法是一种考虑多
种特征的频域算法，其显著区域检测效果优于 ＱＦＴ算
法和ＳＲ算法．
２．２　ＰＱＦＴ算法用于海面舰船检测的优缺点分析

充分了解ＰＱＦＴ算法用于卫星图像中海面舰船检
测优点和不足有利于设计更好的方法从而实现高效舰

船检测的目的，使用ＰＱＦＴ算法得到的海面舰船显著图
以及结果标记图如图１所示．

经充分研究对比分析发现利用 ＱＰＦＴ算法检测海
面舰船目标有如下优点：①频域显著性检测算法速度
非常快，满足海面舰船检测的实时性要求；②可以减弱
云、雾、海面油污对检测效果的干扰如图 １（ｃ），（ｅ），
（ｆ）；③对尾迹的压制效果比较好；④可以有效突出舰船
小目标所在区域的显著性，其显著性明显高于其他物

体及背景区域如图１（ｃ），（ｅ），（ｆ）．但 ＰＱＦＴ算法也存
在一些缺点：①ＰＱＦＴ算法易检测出某些干扰区域如图
１（ｂ）；②当存在多个目标且部分目标与背景对比度较
低时容易造成漏检、误检如图１（ａ）；③对于对比度相差
较大的目标同时存在时，容易造成漏检如图１（ｄ）．

３　本文设计的ＭＳＰＱＤＴ算法
　　步骤１　针对实际海面舰船检测情况，为削弱云
层、油污对检测结果的影响，利用顶帽算法进行图像背

景抑制以利于后续目标显著性的提取．顶帽算法表达
如下：

ｇ－ｇＢ＝ｇ－（（ｇΘＢ）Ｂ） （２３）
其中，表示开操作，以及 Θ分别代表膨胀和腐蚀操
作．如Ａ被Ｂ膨胀，定义为：

ＡＢｚ｜（^Ｂ）ｚ∩Ａ{ }≠ （２４）
如Ａ被Ｂ腐蚀则定义为：

ＡΘＢ＝ ｚ｜（Ｂ）ｚ{ }Ａ （２５）
其中，表示空集，^Ｂ表示 Ｂ的反射，（Ｂ）ｚ表示点 ｚ对
集合Ｂ的平移；Ｂ表示为结构元，ｇ是原图，针对本文算
法Ｂ大小通常选择１０左右．

步骤２　原始ＰＱＦＴ算法在ＲＧＢ颜色空间进行显著
性检测，但实际上 ＣＩＥＬａｂ颜色空间更加符合人眼的观
察模型，所以本文选择将原图转至 ＣＩＥＬａｂ颜色空间图
像．除了选取更加适合的颜色空间之外，本文还利用离散
余弦变换代替傅里叶变换以获得更好的频域操作结果．
原始ＰＱＦＴ算法选取强度尺度、２个颜色尺度和运动尺度
作为算法的特征尺度，本文处理静态图像，没有运动特征
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尺度，而方向尺度能够反应静态图像中目标的大量信息，

所以选取方向尺度代替运动尺度作为特征之一，方向尺

度用ｇａｂｏｒ滤波法求得，方向分别选取 Π
８，
Π
４，…，[ ]Π 共

八个方向，并整合在一起．运用改进型ＰＱＦＴ（ＰＱＤＴ）算法
求得显著图Ｓ．算法流程表示如下：

ｅ（ｘ，ｙ）＝ｇａｂｏｒ（Ｉ（ｘ，ｙ）） （２６）
ｑ１（ｘ，ｙ）＝ｅ（ｘ，ｙ）＋Ｌ１（ｘ，ｙ）μ１＋Ａ１（ｘ，ｙ）μ２

＋Ｂ１（ｘ，ｙ）μ３ （２７）
Ｑ（ｕ，ｖ）＝ＤＣＴ（ｑ１（ｘ，ｙ））＝ Ｑ（ｕ，ｖ）ｅ

μΦ （２８）
Ｉ表示经过步骤１处理后的图像，ｅ（ｘ，ｙ）表示方向特征
尺度，ＤＣＴ表示离散余弦变换．
令 Ｑ（ｕ，ｖ） ＝１，并对式（２８）做离散余弦逆变换：

ｑ２（ｘ，ｙ）＝ＤＣＴ
－１（Ｑ（ｕ，ｖ）） （２９）

Ｓ（ｘ，ｙ）＝ｇ（ｘ，ｙ） ｑ２（ｘ，ｙ）
２ （３０）

ｇ（ｘ，ｙ）表示二维高斯滤波，ＤＣＴ－１表示离散余弦逆变
换，Ｓ（ｘ，ｙ）表示改进型ＰＱＦＴ算法得到的显著图．

步骤３　人眼对不同大小图像关注显著性对象不
同，所以本文进一步对原图进行尺度大小变换以避免次

显著性目标漏检．本文选取尺度大小分别为：１２８１２８、
１９２１９２、２５６２５６．对不同尺度大小的图，同时进行显著
性检测，对其分别归一化后相加得到最后结果显著图．

步骤４　在得到舰船显著图后，采用 ＯＴＳＵ算法自

动求取阈值进行分割，得到舰船所在的位置，但是有时

分割结果不能较好的得到目标的全部信息，所以在得

到分割结果后再在原图对应位置上使用连通区域标记

算法提取舰船目标．

４　实验结果和分析

４．１　定性分析
实验对多种海面状况下的舰船进行检测并与多种

视觉显著性算法对比以检验设计算法的正确性、实用

性和优越性．实验中图像均取自ＧｏｏｇｌｅＥａｒｔｈ．实验所用
编程软件有 ＶＳ２０１０以及 Ｍａｔｌａｂ２０１４ａ．电脑配置为：
ＣＰＵｉ７，４ＧＲＡＭ，频率３６ＧＨｚ．

如图２所示，在简单海面情况下，ＦＴ、ＭＳＳ、ＰＱＦＴ、
ＣＡ、ＬＣ、ＨＣ、ＡＣ、ＰＣＡ算法以及本文设计的算法可以较
为精确地得到目标显著图，而 ＩＴＴＩ、ＧＢＶＳ、ＳＲ、ＳＵＮ算
法得到的显著图结果结果精确性略低且 ＧＢＶＳ的检测
结果造成漏检，ＳＵＮ算法得到的结果干扰较强．

从图３可以看出在有油污污染的海面上，ＦＴ、ＭＳＳ、
ＣＡ、ＬＣ、ＨＣ等算法在得到目标显著图时，依然带入了油
污的干扰，ＩＴＴＩ、ＧＢＶＳ、ＳＵＮ算法可以较好的去除油污但
是目标区域过于模糊且 ＳＵＮ算法的结果受干扰太强，
ＰＱＦＴ、ＰＣＡ、ＳＲ、ＡＣ算法以及本文设计的算法得到的舰
船显著性图片较为良好，可以较好地消除油污的干扰．
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　　从图４的实验结果可以看出，当对于对比度相差较
大的舰船同时存在时，ＩＴＴＩ、ＧＢＶＳ、ＣＡ、ＳＲ、ＰＣＡ以及本
文设计的算法可以较好地得到两个目标的显著图，其

余算法均是某个目标显著性较强，另一个则较弱，不利

于后续分割，容易造成漏检．
从图５的实验结果可以看出对于对于黑极性舰船

存在于较为复杂的环境下时，除却 ＰＱＦＴ算法、ＳＲ算
法、ＳＵＮ算法以及本文设计算法外均不能有效检出目
标的显著图，尤其 ＩＴＴＩ算法、ＦＴ、ＭＳＳ算法和 ＧＢＶＳ算
法完全失效，其余算法均不能完整的得到全部目标的

显著图，另外，ＳＵＮ算法得到的显著图干扰太多．
从图６的实验结果可以看出对于对于舰船存在于

薄云环境下时，ＩＴＴＩ和 ＧＢＶＳ算法几乎失效，ＦＴ、ＣＡ、
ＬＣ、ＨＣ、ＡＣ、ＰＣＡ算法虽可以得到目标的显著图，但是
对云层的抑制效果非常差．ＰＱＦＴ算法、ＳＵＮ算法以及
ＳＲ算法可以较好的检出目标，相较之下 ＳＵＮ算法得到
的结果受干扰太强，ＳＲ算法得到的显著性检测结果过
于模糊，而ＰＱＦＴ算法以及本文设计的算法不仅目标范
围精确且完全排除薄云的干扰．

　　从图７的实验结果分析可以看出对于对于薄雾环
境下舰船检测情况，除却 ＰＱＦＴ、ＳＲ、ＰＣＡ、ＡＣ算法以及

本文设计的算法外均不能有效检出目标的显著图，尤

其ＩＴＴＩ、ＧＢＶＳ、ＳＵＮ算法几乎完全失效．但是 ＰＱＦＴ算
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法得到的结果干扰太强 ，ＳＲ算法得到的结果范围过于
模糊且依然存在一定干扰，ＰＣＡ、ＡＣ算法则丢失许多细
节．而本文设计的算法可以很好地检测出目标且范围
精确，受干扰较小．

从图８的实验结果分析可以看出对于对于离岸较
近情况下的舰船检测情况，除却ＰＱＦＴ、ＳＲ、ＰＣＡ、ＬＣ、ＨＣ

算法以及本文设计的算法外均不能有效检出目标的显

著图，其中ＳＵＮ算法得到的结果干扰太强 ，ＧＢＶＳ算法
存在严重的漏检且模糊．而本文设计的算法可以很好
地得到目标显著图．

使用本文算法进行舰船检测并进行标定的结果如

图９所示．

　　从上述多种情况分析可以看出，ＩＴＴＩ算法、ＧＢＶＳ
算法不适合在复杂环境下用于卫星光学遥感图像进行

舰船目标检测，当环境复杂时，这两种算法几乎失效．

ＦＴ、ＭＳＳ、ＡＣ、ＰＣＡ、ＣＡ、ＬＣ、ＨＣ、ＳＵＮ算法虽然在复杂的
环境下可以得到目标的显著图，但受云、雾干扰太大，

但是相较而言 ＰＣＡ算法效果最好，ＳＵＮ算法、ＣＡ算法

２３１



第　１　期 丁　鹏：基于视觉显著性的海面舰船检测技术

仅次于ＰＣＡ算法．ＰＱＦＴ算法和 ＳＲ算法在各种环境下
均具有一定的适用性，但是 ＳＲ算法检出范围不够精
确，不利于后续分割、定位且容易造成漏检，而 ＰＱＦＴ算
法考虑的特征多于ＳＲ算法，检出的目标显著图更加精
确但容易检测出干扰项．而本文设计的算法不仅抗干
扰性强且精确性也同样得到满足．实验证明本文设计
的算法在各种环境下均具有较好的抗干扰性，可以排

除云、雾、油污的干扰，精确检测到舰船目标，且误检率

较低．
４．２　时间分析

并非所有的算法都具有实用性，满足舰船检测的

实时性要求，所以对不同算法进行时间分析是非常必

要的．对于２５６２５６大小的图像，各算法求取海面舰船
显著图平均运行时间如表１所示．

表１　不同算法的运行时间

Ａｌｇｏｒｉｔｈｍ Ｔｉｍｅ（Ｓ） Ｃｏｄｅ

ＦＴ
ＳＵＮ
ＩＴＴＩ
ＧＢＶＳ

０．０９３
１．９６９３
０．２７１４
０．２２３７

ｍ
ｍ
ｍ＋Ｃ
ｍ＋Ｃ

ＬＣ
ＨＣ
ＡＣ
ＣＡ

０．１４３５
０．５１１８
５．２９８２
７８．９４

ｍ
ｍ
ｍ
ｍ

ＰＱＦＴ
ＳＲ
ＰＣＡ
ＭＳＳ

０．０７４２
０．１３７４
２．９２８１
０．１６７２

ｍ
ｍ
ｍ
ｍ

Ｏｕｒｓ ０．１２８８ ｍ

　　从４．１的实验结果和４．２的时间分析实验结果可
以看出，ＧＢＶＳ、ＩＴＴＩ不适合复杂环境下的舰船目标检
测，ＳＵＮ、ＰＣＡ、ＣＡ、ＡＣ算法运行时间较长不适合实际应
用．ＬＣ算法仅仅考虑可灰度图且效果比 ＦＴ稍差一些，
容易将云、雾等像素接近的区域当作显著性目标造成

检测失败；ＨＣ算法虽然考虑了整个颜色空间，但是依
然容易将云、雾等像素接近的区域当作显著性目标造

成检测失败，另外运行时间也较长．ＳＲ算法仅仅考虑二
维图像信息，需要转至６４６４大小的图片才可以得到
较好结果，其检出范围不够精确，不利于后续分割、定

位，容易造成漏检，而ＰＱＦＴ算法容易检测出干扰项，相
对而言ＰＱＦＴ算法速度优于ＳＲ算法且考虑特征更加全
面，结果更加精细．而本文设计的算法可以较好地得到
显著性目标，且检测结果非常精细．所以上述实验分析
可以证明本文设计的算法能够精确检测到海面舰船目

标且该算法满足实时性要求．
４．３　定量分析

通过上诉定性分析和时间分析，说明本算法优于

空域算法，但是尚不能完全说明本文的算法优于频域

算法———ＳＲ算法和ＰＱＦＴ算法，缺乏定量的依据，据此
本文进一步分析真正率和虚警率来证明本文算法的优

势．定义ＮＴ（目标总数），ＮＣ（检出的目标数），ＴＰ（检出
的正确目标数），ＦＮ（虚假目标被检为虚假目标的个
数），ＦＰ（检出的虚假目标数），ＴＰＲ（真正率），ＦＡ（虚警
率）定义为：

ＴＰＲ＝ ＴＰ
ＴＰ＋ＦＮ＝

ＴＰ
ＮＴ （３１）

ＦＡ＝ ＦＰ
ＦＰ＋ＴＰ＝

ＦＰ
ＮＣ （３２）

实验中选取 ８２幅图像，共 １４４个目标，实验结果如
表２．

表２　不同算法的真正率和虚警率

Ａｌｇｏｒｉｔｈｍ ＳＲ ＰＱＦＴ Ｏｕｒｓ

ＮＴ １４４ １４４ １４４
ＮＣ １５０ １４５ １４２
ＴＰ １２５ １２８ １３９
ＦＰ ２５ １７ ３
ＴＰＲ ８６．８１％ ８８．８９％ ９６．５２％
ＦＡ １６．７％ １１．７２％ ２．１１％

５　总结
　　本文在多种海面情况下分析多种视觉显著性算法
应用情况．研究发现 ＩＴＴＩ算法和 ＧＢＶＳ不适用于复杂
场景下的舰船目标检测．ＣＡ算法、ＰＣＡ算法、ＡＣ算法
运行速度较慢不满足实时性要求．ＭＳＳ、ＦＴ、ＬＣ、ＨＣ算
法可以有效地得到目标的整体显著图．ＨＣ算法和 ＬＣ
算法对于云层、油污的抗干扰性太弱．ＳＲ算法容易造成
漏检且定位不够精确，ＰＱＦＴ算法容易造成误检．实验
证明本文设计的算法在简单海面、薄雾、薄云、油污、存

在黑极性舰船等多种海面情况下均能够较为理想的检

测出目标，真正率达９６５２％，虚警率为２１１％，且满足
实时性要求，证明本文算法的正确性、优越性．
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