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摘　要：针对当前基于自然特征的增强现实效率低，提出一种新的基于 ＯＲＢ自然特征的实时注册方法。提取
视频帧与基准图像中的ＯＲＢ特征点，使用汉明距离匹配，利用ＲＡＮＳＡＣ算法筛选得到最佳匹配点对，确定摄像
机的位姿。将三维虚拟物体叠加到真实场景中，达到虚实结合的效果。实验表明，在不同尺度角度、一定环境光

变化、复杂背景和基准图像部分遮挡的情况下，该 ＡＲ系统都具有良好的性能，跟踪定位准确度高，速度基本达
到实时要求。
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　　增强现实一般定义为：将计算机生成的虚拟三维对象实时
叠加到现实场景中，构造出虚实结合的空间［１］。ＡＲ研究的核
心问题是准确的三维跟踪注册，即将虚拟物体准确定位在预先

设定的真实场景中。

基于特征提取、匹配、定位的注册技术在 ＡＲ研究中占有
很大比例，通过建立二维图像特征坐标和三维真实世界特征坐

标之间一一对应关系，估算摄像机的姿态，即虚拟物体进行几

何变换的参数。

现有基于特征注册技术主要分为基于特殊标志（ｍａｒｋｅｒ）
的注册和基于自然特征（ｍａｒｋｅｒｌｅｓｓ）的注册。基于 ｍａｒｋｅｒ的
ＡＲ软件包主要有 ＡＲＴｏｏｌＫｉｔ［２］和 ＡＲｔａｇ［３］。Ｍａｒｋｅｒ注册方法
快速稳定，但是标志物必须完整出现在视频帧中，影响视觉效

果，有很大的局限性。基于自然特征的ＡＲ实现是当前的热门
研究方向［４］。

自然特征描述子大致可以分为基于绝对值的描述子和基

于比较的描述子。前者一般是将灰度、梯度等量化，构造直方

图，如Ｓｉｆｔ［５］、Ｓｕｒｆ［６］等算子。这类描述子判别能力强，但计算
复杂度高、效率低，要实现实时的ＡＲ跟踪注册，必须加入跟踪
算法，如 ＫＬＴ算法［７］。后者一般通过比较预先训练的或者随

机点对的特征值大小，来构造描述子，如ＢＲＩＥＦ［８］、ＯＲＢ［９］等算
子。这类描述子一般都是为了提高计算速度而设计的。

ＢＲＩＥＦ算子速度快，但不具备旋转不变性，对噪声敏感，不具备
尺度不变性。ＯＲＢ算子基于 ＢＲＩＥＦ算子提出，解决了上述
ＢＲＩＥＦ算子的缺点。在计算速度方面，ＯＲＢ是Ｓｉｆｔ的１００倍左
右，是Ｓｕｒｆ的１０倍左右，可以满足实时的特征匹配。在性能上
与Ｓｉｆｔ和Ｓｕｒｆ相当，基本可以取代Ｓｉｆｔ和Ｓｕｒｆ。

本文通过 ＯＲＢ算子进行特征的提取和匹配，使用
ＲＡＮＳＡＣ［１０］算法筛选最佳特征点对，建立相机坐标和世界坐
标之间的变换关系，最后通过ＯｐｅｎＧＬ将虚拟物体定位于现实
世界中。由于环境光等噪声的影响，本文还使用了简单的滤波

器对系统进行了优化，使得健壮性得到提高。

!

　系统框架

图１为系统ＡＲ实现的设计流程。
首先选取合适的基准图像，该系统中选取计算机桌面的背

景图片（如图２、３所示）并提取 ＯＲＢ特征，对单摄像头视频流
的每一帧提取ＯＲＢ特征后与基准图像的特征进行匹配筛选，
将得到的匹配点对代入投影方程中求得摄像机旋转矩阵Ｒ和
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平移矩阵Ｔ，最后将ＯｐｅｎＬ生成的三维虚拟物体叠加到真实场
景中某个坐标位置上以达到增强现实的效果。
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特征的提取与匹配

"


!
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特征描述子

首先介绍ＯＲＢ特征描述子。ＯＲＢ（ｏｒｉｅｎｔｅｄＦＡＳＴａｎｄｒｏｔａ
ｔｅｄＢＲＩＥＦ）是基于ＦＡＳＴ［１１］特征检测和ＢＲＩＥＦ描述子改良的。

ＦＡＳＴ特征点是不带有方向性的，通过获取特征点邻域的
重心确定方向参数［１２］。文献［１２］中定义邻域矩如式（１），ｘ、ｙ
是相对ＦＡＳＴ特征点的位置，圆形邻域半径ｒ，ｘ，ｙ∈［－ｒ，ｒ］。

ｍｐｑ＝∑ｘ，ｙｘ
ｐｙｑＩ（ｘ，ｙ） （１）

圆形邻域重心计算式：

Ｃ＝（
ｍ１０
ｍ００
，
ｍ０１
ｍ００
） （２）

特征点与重心的夹角定义为ＦＡＳＴ特征点的方向：

θ＝ａｒｃｔａｎ（
ｍ０１
ｍ１０
）＝ａｒｃｔａｎ（

∑
ｘ，ｙ
ｙＩ（ｘ，ｙ）

∑
ｘ，ｙ
ｘＩ（ｘ，ｙ）） （３）

式（３）中分母不允许为０，在实验观察分析中可以看出此
种情况几乎不会发生。

ＢＲＩＥＦ描述子的主要思想是在特征点附近随机选取若干
点对，将这些像素点对的灰度值的大小进行比较，组合成一个

二进制串，并将这个二进制串作为该特征点的特征描述子。随

机点对生成的描述子对噪声比较敏感，为此 ＯＲＢ在 ＦＡＳＴ特
征点３１×３１像素领域内随机选取５×５的像素块对，使用积分
图对若干对像素块进行比较，得到二进制串。这样使用像素块

灰度总和比较的方法有效地降低了随机噪声的干扰。

ＯＲＢ根据式（３）中求得的方向参数提取 ＢＲＩＥＦ描述子。
但是由于环境的因素和噪声的引入，特征点方向会发生变化，

随机像素块对的相关性会比较大，从而降低描述子的判别性。

ＯＲＢ采取贪心算法寻找相关性较低的随机像素块对，一般选
取２５６个相关性最低像素块对，构成２５６ｂｉｔ特征描述子。

ＦＡＳＴ特征和ＢＲＩＥＦ算子都不具备尺度不变性。ＯＲＢ在
提取ＦＡＳＴ特征点之前对图像构造了高斯金字塔，在金字塔的
每层提取ＦＡＳＴ特征点，从而加入尺度特征。

"
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特征的匹配

上节得到ＯＲＢ２５６ｂｉｔ二进制描述子，假设 Ｋ１、Ｋ２两个描

述子：

Ｋ１＝ｘ０ｘ１…ｘ２５５，Ｋ２＝ｙ０ｙ１…ｙ２５５ （４）

通过汉明距离之间的异或之和表征两个ＯＲＢ特征描述子
的相似程度，用Ｄ（Ｋ１，Ｋ２）表示：

Ｄ（Ｋ１，Ｋ２）＝∑
２５５

ｉ＝０
ｘｉ!ｙｉ （５）

Ｄ（Ｋ１，Ｋ２）越小代表相似程度越高，反之相似程度低。
使用ｂｒｕｔｅｆｏｒｃｅ匹配器得到所有可能的匹配特征对，假设

特征对最大汉明距离为 ＭＡＸ＿ＤＩＳＴ。为了选取最佳匹配对和
提高运行效率，选取合适的阈值（本文选取０．４），选出小于０．４
×ＭＡＸ＿ＤＩＳＴ的匹配对进行下一步摄像机位姿估计。阈值不
能选取太小，否则匹配对太少，影响最终效果，需要通过对视频

帧图像进行实验选取最佳阈值。

图２是视频中某２帧图像与基准图像之间ＯＲＢ特征的匹
配。图２是在不同尺度和不同视角情况下的匹配结果，连线表
示匹配点对。显示的结果是在第三部分使用 ＲＡＮＳＡＣ算法筛
选后得到的最佳匹配点对。

经过使用汉明距离粗筛选和 ＲＡＮＳＡＣ算法的迭代精筛选
后匹配点对很稳定，在尺度、角度、环境、光照变化的情况下，视

频帧都能与基准图像找到最佳匹配点对。同时匹配点对选取不

少于３０对，若选取太少会影响后面摄像机位姿计算的精确性。

#

　摄像机位姿估计

针孔摄像机模型投影方程为

ｓ

ｕ

ｖ






１
＝

ｆｘ ０ Ｃｘ
０ ｆｙ Ｃｙ







０ ０ １

（Ｒ３×３　Ｔ３×１）

Ｘ

Ｙ

Ｚ









１

（６）

其中：三维世界坐标（Ｘ，Ｙ，Ｚ）Ｔ，经过摄像机投影变换后得到
二维视图坐标（ｕ，ｖ）Ｔ；ｆｘ、ｆｙ、Ｃｘ、Ｃｙ是摄像机内参数，实验之前
经过标定都为已知值；Ｒ、Ｔ矩阵就是世界坐标系到相机坐标
系的转换参数。

从式（６）可以看出，只要每帧图像与基准图像有足够多的
匹配点对，就可以求解得到摄像机的位姿。在此步骤中，

ＲＡＮＳＡＣ算法剔除匹配不好的特征点对，得到最佳的 Ｒ、Ｔ变
换参数。最后将ＯｐｅｎＧＬ生成的虚拟物体经过 Ｒ、Ｔ反变换后
定位到真实场景中。

+

　实验结果与讨论

本文实验使用Ｌｏｇｉｔｅｃｈ网络摄像头，６４０×４８０分辨率，计
算机系统为 ＷｉｎｄｏｗｓＸＰ（主频２ＧＨｚ，内存２ＧＢ），开发平台
ＶｉｓｕａｌＳｔｕｄｉｏ２００８．

图３为本文ＡＲ实现结果，分别是在不同视角、不同距离、
一定环境光变化下的实时注册结果，并且在复杂背景或者基准

图像（计算机屏幕显示图像）被部分遮挡的情况下也可以完成

准确的实时注册。实验中将 ＯｐｅｎＧＬ生成的虚拟茶壶和三维
坐标系渲染到真实场景中计算机屏幕上。

表１是本文ＡＲ实现每个步骤的平均时间，将 ＯＲＢ与 Ｓｉｆｔ
进行比较。每帧图像处理的总时间约为６１．７ｍｓ，大约为１６
ｆｐｓ，基本上可以达到实时的要求。Ｓｉｆｔ在提取特征描述子的时
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间约是ＯＲＢ的７０倍，可以看出仅仅用Ｓｉｆｔ这类描述子实现实
时的ＡＲ系统是行不通的。如果系统的配置更高，摄像头分辨
率选取３２０×２４０，相信能够达到３０ｆｐｓ。

表１　平均处理时间比较

ＯＲＢ／ｍｓ ＳＩＦＴ／ｍｓ

提取描述子 ９．９ ７０３．１

匹配 ８．７ ６５．３

位姿估计 ２０．９ １８．７

ＯｐｅｎＧＬ绘图 ２２．２ ２２．１

总时间 ６１．７ ８０９．２

　　由于外界环境噪声等因素的引入，为了加强系统的抗干扰
能力，实验中加入了简单的中值滤波进行系统的优化，增强稳

定性。但是如果摄像头快速剧烈运动，系统在跟踪注册方面无

法达到良好的效果，这有待下一阶段改进。

3

　结束语

增强现实是当前图像处理与应用的一个热门话题，本文提

出一种新的ＡＲ实时系统方案———基于特征描述子 ＯＲＢ的方
案。系统在摄像头不是快速剧烈运动的情况下，跟踪注册可以

达到准确稳定的效果。
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