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基于 Ｈａｒｒｉｓ 角点的快速帧移动多视点图像跟踪识别

王佳欣， 窦小磊

（河南工程学院 计算机学院， 郑州 ４５１１９１）

摘　 要： 为了提高快速帧移动多视点图像的检测跟踪识别能力， 提出基于 Ｈａｒｒｉｓ 角点检测的快速帧移动多视点图像跟踪识

别方法。 构建快速帧移动多视点图像检测和帧稳定性控制模型， 采用数字特征融合技术， 实现对快速帧移动多视点图像的

模糊度增强和融合处理， 通过多维空间参数检测技术， 实现快速帧移动多视点图像的动态参数识别， 结合联合滤波特征匹

配方法， 采用稳像控制技术， 建立快速帧移动多视点图像的灰度参数分析模型， 根据 Ｈａｒｒｉｓ 角点检测结果， 结合角点自适

应定位和分块匹配滤波， 实现对快速帧移动多视点图像检测和跟踪识别。 测试结果表明， 采用该方法进行快速帧移动多视

点图像跟踪识别的精度较高， 角点定位和帧稳定性较好。
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０　 引　 言

随着电子稳像技术的发展，采用优化图像处理

和图像角点定位技术，建立快速帧移动多视点图像

处理和识别模型，提高快速帧移动多视点图像处理

的检测和跟踪识别能力。 在快速帧移动多视点图像

处理和图像模式识别设计中，需要结合计算机视觉

参数识别的方法，建立快速帧移动多视点图像处理

和图像识别模型，结合视点参数识别和图像技术，实
现图像的稳像处理和参数识别，提高图像成像质量，
研究快速帧移动多视点图像处理方法，在图像参数

分析和特征检测中具有重要意义，相关的快速帧移

动多视点图像处理方法研究受到人们关注［１］。
对快速帧移动多视点图像跟踪识别是建立在对

快速帧移动多视点图像的增强和滤波检测基础上，

采用多视点图像像素跟踪方法，实现对快速帧移动

多视点图像跟踪识别［２］，传统方法中，对快速帧移

动多视点图像识别主要有基于均衡误差参数分析的

快速帧移动多视点图像识别方法、色彩辨识的图像

识别方法等，通过快速帧移动多视点图像的模糊信

息增强处理［３－５］，采用滤波检测方法实现对快速帧

移动多视点图像的优化融合处理，但传统方法进行

快速帧移动多视点图像识别的自适应性不好。 对

此，本文提出基于 Ｈａｒｒｉｓ 角点检测的快速帧移动多

视点图像跟踪识别方法。 构建快速帧移动多视点图

像检测和帧稳定性控制模型，然后采用稳像控制技

术，建立快速帧移动多视点图像的灰度参数分析模

型，根据 Ｈａｒｒｉｓ 角点检测结果，结合角点自适应定位

和分块匹配滤波，实现对快速帧移动多视点图像检

测和跟踪识别。 最后进行仿真测试分析，展示了本



文方法在提高快速帧移动多视点图像跟踪识别能力

方面的优越性能。

１　 快速帧移动多视点图像特征预处理

１．１　 快速帧移动多视点图像滤波分析

为了实现基于 Ｈａｒｒｉｓ 角点检测的快速帧移动多

视点图像跟踪识别方法，首先构建快速帧移动多视

点图像检测和帧稳定性控制模型，构建快速帧移动

多视点图像色差参数检测模型［６］，采用模糊度边缘

检测方法进行快速帧移动多视点图像色差参数均衡

信息融合，得到快速帧移动多视点图像多尺度

Ｈａｒｒｉｓ 角点分布区域的边缘模糊集为：

ｐ（ｘ，ｔ） ＝ ２π２ ｆ２η
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　 　 采用区域特征分块检测的方法，构建快速帧移

动多视点图像多尺度 Ｈａｒｒｉｓ 角点分布区域融合集，
在 Ｋ 维子空间中进行快速帧移动多视点图像的特

征空间分布式重建，得到快速帧移动多视点图像处

理结构图，建立基于点跟踪识别的快速帧移动多视

点图像采集识别模型，得到点跟踪识别的快速帧图

像参数检测模型表示为：
ＥＸ ｃｓ２( ) ＝ ｘ ｜ ｘ ∈ ０，ｈ[ ]{ } ；
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　 　 其中， ｈ 为快速帧移动多视点图像的梯度像素

分量； ρｅ 表示快速帧移动多视点图像在梯度方的特

征分量； θｅ 为色差参数均衡控制空间参数特征量，
在 ｘ 和 ｙ 两个方向实现对快速帧移动多视点图像参

数融合。
在成像的光谱旁瓣区域，得到快速帧移动多视

点图像模糊边缘分块检测结果［７］，得到快速帧移动

多视点图像模糊边缘的分块检测结果为：
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根据上述分析，采用图像多尺度 Ｈａｒｒｉｓ 特征检

测方法，得到快速帧移动多视点图像的梯度分布全

局估计特征量为：
ｆ ＝ １ ＋ ｒＧ（ ｘ→） ＋ Ｒ ｆ， （４）

　 　 其中， Ｇ（ ｘ→） 表示快速帧移动多视点图像边界

框输出稳定性参数，采用局部区域参数融合方法，构

建快速帧移动多视点图像检测模型，得到线性特征

重组结果 ｆ（ｇｉ） 为：
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　 　 其中，
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　 　 由此获得快速帧移动多视点图像的采集和信息

跟踪模型，根据 ｍ × ｎ 维状态空间中的分布集，采用

点目标跟踪识别方法，快速帧移动多视点图像多尺

度 Ｈａｒｒｉｓ 角点分布为 Ｉ（ｘ）， 构建优化的快速帧移动

多视点图像检测滤波模型，得到滤波联合信息熵：
Ｉ（ｘ）＝ Ａρｘ ＋ ｓ ＝ （ｘ，ｙ） １≤ ｉ ≤Ｍ， １≤ ｊ ≤Ｎ{ } ．（７）
　 　 在 Ｎ × Ｎ 的局部区域中进行快速帧移动多视点

图像多尺度 Ｈａｒｒｉｓ 角点检测和滤波［８］。
１．２　 快速帧移动多视点图像融合

建立快速帧移动多视点图像的暗原色灰度参数

检测模型，通过模糊度检测，得到模板大小为 Ｍ × Ｎ，
重建快速帧移动多视点图像的像素值［９］，得到快速帧

移动多视点跟踪的灰度模糊特征参数分解式，为：
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其中， ｄｉｓｔ ｘｉ，ｘ ｊ( ) 表示快速帧移动多视点空间

分布距离，采用多维参数识别，得到快速帧移动多视

点图像检测的 Ｈａｒｒｉｓ 较大分布维数为：

Ｉ ＝
４ ｒ１ｒ２
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其中， ｌ ＝ １，２，．．．．，Ｒ并且 ｋ≠ ｌ。 建立快速帧移

动多视点图像的特征维度检测模型，快速帧移动多

视点图像稳像分布的正态分布函数为：

ｗ ｄｉｊ( ) ＝ ｆ（ ｜ ｘｉ － ｘ ｊ ｜ ） ＝ １
２π

ｅｘｐ
ｘｉ － ｘ ｊ( ) ２

２{ } ． （１０）

其中， ｆ（ ｜ ｘｉ － ｘ ｊ ｜ ） 表示重建的快速帧移动多

视点图像传感三维参数，通过对图像Ｗ的Ｒ、Ｇ、Ｂ重

组， 快速帧移动多视点图像的梯度像素融合分布集

为 ＡＲ、ＡＧ、ＡＢ 和 ＷＲ、ＷＧ、ＷＢ， 用 （Ｅ ｉ，Ｅ ｊ，ｄ，ｔ） 表示快

速帧移动多视点图像的边缘尺度分集系数， 在分块

区域 Ｍ × Ｎ 内， 得到快速帧移动多视点图像稳像分

布集 Ｇｍ，ｎ， 采用数字特征参数检测方法，建立快速

帧移动多视点图像稳像控制模型［１０］。

２　 图像跟踪识别优化

２．１　 快速帧移动多视点图像稳像技术

采用数字特征融合技术，实现对快速帧移动多
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视点图像的模糊度增强和融合处理［１１］，得到快速帧

移动多视点图像色差参数辨识分量：

ＩＤＦ ｉ（ｖ） ＝ ｌｏｇ（ｎ ／ Ｆ ｉ（ｖ）） ＋ ｌｏｇ
Ｖ Ｖｍ ∩ Ｖｎ

Ｖｍ Ｖｎ

æ
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（１１）
其中， ｎ 表示快速帧移动多视点图像的空间分

布维数， Ｆ ｉ（ｖ） 表示快速帧移动多视点图像的决策

变量，根据对图像的边缘信息特征分解结果，采用边

界化的特征分布式融合增强方法，得到快速帧移动

多视点检测的文献特征分布模型为：

Ｄ ＝ Ｓｉ，ｊ ｔ( ) ，Ｔｉ，ｊ ｔ( ) ，Ｕｉ，ｊ ｔ( ){ } ， （１２）

　 　 其中， Ｓｉ，ｊ ｔ( ) 表示三维视觉下快速帧移动多视

点图像边缘轮廓重组； Ｔｉ，ｊ ｔ( ) 表示图像的深度；
Ｕｉ，ｊ ｔ( ) 表示快速帧移动多视点图像的三维重组信

息。 建立快速帧移动多视点图像多尺度 Ｈａｒｒｉｓ 角点

模板函数为：

Ｓｍ ＝
４ｒ１ｒ２

ｒ１ ＋ ｒ２( ) ２
＋

（ＦＧ
ｍ，ＦＰ

ｍ）
‖ＦＧ

ｍ‖·‖ＦＰ
ｍ‖

， （１３）

采用 Ｔａｕｂｉｎ 平滑算子进行快速帧移动多视点

图像的三维跟踪识别，得到联合特征参数的优化分

布集为：

ｗ（ ｉ， ｊ） ＝ １
Ｚ（ ｉ）

ｅｘｐ（ － ｄ（ ｉ， ｊ）
ｈ２ ）， （１４）

　 　 其中， Ｚ（ ｉ） ＝∑
ｊ∈Ω

ｅｘｐ（ － ｄ（ ｉ， ｊ）
ｈ２ ） 为快速帧移动

多视点图像的灰度信息重构输出，有：

Ｉ（ｉ， ｊ） ＝ ∑
Ｐ

ｋ ＝ １
Ｉ（ｋ）（ｉ， ｊ） × ２ｋ－１ ＝ ＲβＸ － ＲβＸ１．　 （１５）

　 　 其中， Ｉ（ｋ）（ ｉ， ｊ） 表示快速帧移动多视点信息

度，在三维网格重建下，构建快速帧移动多视点图像

的参数融合和匹配检测模型［１２］。
２．２　 快速帧移动多视点图像

采用稳像控制技术，建立快速帧移动多视点图

像的灰度参数分析模型，根据 Ｈａｒｒｉｓ 角点检测结果，
对快速帧移动多视点图像的自适应特征参数识别和

模糊信息滤波，构建快速帧移动多视点图像的

Ｈａｒｒｉｓ 角点检测模型，表示为：

Ｈ ｖ( ) ＝ Ｌｘｘ ｘ，σ( ) ＋ ∑
ｎ

ｉ ＝ １
（αｉ － αｉ

∗）Ｋ（ｘｉ，ｘ ｊ） ＋ ｂ，

（１６）
　 　 其中， Ｌｘｘ ｘ，σ( ) 是快速帧移动多视点图像二

维辨识参数， Ｌｘｙ 和 Ｌｙｙ 为高维多分辨参数，得到多

尺度 Ｈａｒｒｉｓ 角点检测识别参数为：

　 Ｌ ＝ Ｊ ｗ，ｅ( ) － ∑
Ｎ

ｉ ＝ １
ａｉ ｗＴφ ｘｉ( ) ＋ ｂ ＋ ｅｉ － ｙｉ{ } ，

（１７）
其中， ａｉ 表示快速帧移动多视点图像的模糊控

制参数； Ｊ ｗ，ｅ( ) 表示快速帧移动多视点分布式融

合的二值图和关联分布集； φ ｘｉ( ) 为高维多分辨参

数，得到三维视觉下快速帧移动的特征映射函数为：
Ｇ１ ＝ ｂ１１ａ１ ＋ ｂ１２ａ２ ＋．．． ＋ ｂ１ｎａｎ；
Ｇ２ ＝ ｂ２１ａ１ ＋ ｂ２２ａ２ ＋．．． ＋ ｂ２ｎａｎ；
……
Ｇｎ ＝ ｂｎ１ａ１ ＋ ｂｎ２ａ２ ＋．．． ＋ ｂｎｎａｎ ．
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î
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（１８）

其中， Ｇ ｊ 和 Ｇｋ 具有较强的关联性，根据稳像控

制结果，构建快速帧移动多视点图像参数辨识模型，
将快速帧移动多视点图像进行多尺度 Ｈａｒｒｉｓ 角点分

块，分成 ｔ 块，得到：

Ｒｗ ＝
ｒ２ － ｒ１
ｒ２ ＋ ｒ１

２

， （１９）

ｙＴ ＝ Ｗｉ
ＴＭＴ， （２０）

　 　 其中，Ｍｉ 及 ＭＴ 经过 Ｗｉ 投影后得到的反映快速

帧移动多视点图像的多尺度 Ｈａｒｒｉｓ 角点参数，由此

得到图像检测识别输出：

ｘ（ ｔ） ＝ ∑
Ｍ

ｍ ＝ １
∑
Ｋ（ｍ）

ｋ ＝ １
ｗｍｋｓ（ ｔ － Ｔｍ － τｍｋ） ＋ ｖ（ ｔ） ． （２１）

　 　 其中， ｗｍｋ 为快速帧移动多视点图像的白平衡

偏移量， ｉ， ｊ( ) 为快速帧移动多视点偏移参数。 综

上分析，实现快速帧移动多视点图像的跟踪识别。

３　 仿真测试分析

为了验证本文方法在实现快速帧移动多视点图

像跟踪识别中的应用性能，采用 Ｍａｔｌａｂ 进行仿真测

试，图像的帧移动速度为 １４９ ｆｒａｍ ／ ｓ，相似度为

０．１４３，粗糙度系数为 ０．８２９，根据上述参数设定，进
行多视点图像跟踪识别，得到待处理图像如图 １ 所

示。

图 １　 待处理图像

Ｆｉｇ． １　 Ｉｍａｇｅ ｔｏ ｂｅ ｐｒｏｃｅｓｓｅｄ

　 　 采用数字特征融合技术，实现对快速帧移动多

视点图像的模糊度增强处理，构建图像特征点匹配
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模型，得到匹配结果如图 ２ 所示。

（ａ） 帧点 １　 　 　 　 　 　 　 　 　 （ｂ） 帧点 ２
（ａ） Ｆｒａｍｅ ｐｏｉｎｔ １　 　 　 　 　 （ｂ） Ｆｒａｍｅ ｐｏｉｎｔ ２

（ｃ） 帧点 ３
（ｃ） Ｆｒａｍｅ ｐｏｉｎｔ ３

图 ２　 图像特征点匹配结果

Ｆｉｇ． ２　 Ｍａｔｃｈｉｎｇ ｒｅｓｕｌｔｓ ｏｆ ｉｍａｇｅ ｆｅａｔｕｒｅ ｐｏｉｎｔｓ

　 　 分析图 ２ 得知，本文方法能有效实现对快速帧

移动多视点图像的特征匹配，采用 Ｈａｒｒｉｓ 角点检测，
得到快速帧移动多视点图像的跟踪识别结果如图 ３
所示。

（ａ） 本文方法

（ａ） Ｔｈｉｓ ｍｅｔｈｏｄ

（ｂ） 传统 ＳＩＦＴ 角点提取

（ｂ） Ｔｒａｄｉｔｉｏｎａｌ ＳＩＦＴ ｃｏｒｎｅｒ ｅｘｔｒａｃｔｉｏｎ

图 ３　 快速帧移动多视点图像的跟踪提取仿真图

Ｆｉｇ． ３　 Ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎ ｄｉａｇｒａｍ ｏｆ ｔｒａｃｋｉｎｇ ａｎｄ ｅｘｔｒａｃｔｉｎｇ ｍｕｌｔｉ－ｖｉｅｗ

ｉｍａｇｅｓ ｗｉｔｈ ｆａｓｔ ｆｒａｍｅ ｍｏｖｅｍｅｎｔ

　 　 分析上述仿真结果得知，对于快速帧移动多视

点图像跟踪识别，本文方法是有效的，还可提高图像

检测和识别能力。 测试检测精度，对比结果见表 １。
分析仿真结果得知，本文方法对快速帧移动多视点

图像识别的精度更高。
表 １　 检测精度对比测试

Ｔａｂ． １　 Ｃｏｍｐａｒａｔｉｖｅ ｔｅｓｔ ｏｆ ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ ａｃｃｕｒａｃｙ

迭代次数 本文方法 文献［３］ 文献［５］

１０ ０．７８４ ０．４９７ ０．５６５

２０ ０．８０４ ０．５１２ ０．５６８

３０ ０．８２３ ０．５２４ ０．５７３

４０ ０．８６４ ０．５５０ ０．５３３

５０ ０．８７６ ０．５５８ ０．５７９

６０ ０．８８３ ０．５６２ ０．５５９

７０ ０．８９４ ０．５６９ ０．５５２

８０ ０．８９４ ０．５６９ ０．５６７

９０ ０．８９４ ０．５６９ ０．５９０

１００ ０．９１３ ０．５８１ ０．５６３

１１０ ０．９１７ ０．５８４ ０．５７６

１２０ ０．９２４ ０．５８８ ０．５６６

１３０ ０．９２６ ０．５８９ ０．５８５

１４０ ０．９４９ ０．６０４ ０．５８８

１５０ ０．９４９ ０．６０４ ０．５８５

１６０ ０．９６８ ０．６１６ ０．５７４

４　 结束语

结合计算机视觉参数识别的方法，建立快速帧

移动多视点图像处理和图像识别模型，本文提出基

于 Ｈａｒｒｉｓ 角点检测的快速帧移动多视点图像跟踪识

别方法。 建立快速帧移动多视点图像的暗原色灰度

参数检测模型，通过模糊度检测，重建快速帧移动多

视点图像的像素值，采用数字特征参数检测方法，建
立快速帧移动多视点图像稳像控制模型，结合

Ｈａｒｒｉｓ 角点检测实现图像多视点跟踪识别。 研究表

明，本文方法对快速帧移动多视点图像识别的精度

较高。
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