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融合帧差和 Ｖｉｂｅ的运动目标检测算法
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摘　要：Ｖｉｂｅ算法是一种快速高效的背景建模算法，但该算法在运动目标检测过程中会产生鬼影。针对 Ｖｉｂｅ
算法中鬼影消除缓慢的问题，结合多个场景的交通视频提出一种通过连续两帧前景背景像素时域变化来判断鬼

影像素点并消除的方法，该方法加快了鬼影的消除速度。同时，对于视频拍摄场景中的背景噪声，采用了对前景

图进行开闭操作去除小像素点以及对目标区域的空洞进行填充处理。实验表明，改进的 Ｖｉｂｅ算法能够加快鬼
影的消除，并且与帧差法以及混合高斯建模算法相比，前景检测效果更精确。
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　引言

智能安防系统以及智能交通系统成为目前的热点研究方

向，由于运动目标检测技术是智能视频监控中的核心技术，所

以能够快速准确提取出运动目标得到广大研究者的重视。常

用的运动目标检测算法主要有三类：光流法［１］、帧间差法［２］和

背景差分法［３］。

光流法是通过每个像素点的运动状态矢量来得到运动的

像素点，它并不要求拍摄的摄像机是静止不动的，在移动的摄

像机情况下也可以利用目标运动的特点来进行实时监测，然而

其计算量大，并且对硬件要求挺高，很难满足实时效果；帧间差

分法是通过计算连续两帧之间的差值与特定阈值进行比较来

检测出运动目标，小于阈值的作为背景值，由于两帧之间的时

间比较短暂对于光照强度变化的情况下能够有效地检测目标。

但是对于快速运动目标而言，很难得到运动目标的完整区域并

且容易产生空洞；背景差分法是使用当前帧图像与建立好的背

景模块作差检测出运动目标，所以对背景建模以及背景更新要

求很高，以便适应自然场景中随机因素的变化。

由于背景差分法简单复杂度低并且容易实现，在实际中得

到了广泛的应用，它的首要技术是如何有效地构造出一个动态

场景的背景［４，５］。如文献［６］提出的高斯混合模型（Ｇａｕｓｓｉａｎ
ｍｉｘｔｕｒｅｍｏｄｅｌ）是根据每个像素在时间域上的分布信息按照高
斯建模来构造背景模型；文献［７］的码本（ｃｏｄｅｂｏｏｋ）建模思想
能有效建立背景模型；文献［８］的 ＧＭＧ算法以及 Ｂａｒｎｉｃｈ等
人［９］提出的Ｖｉｂｅ算法，这些都是目前常用的基于背景的运动
目标检测算法。其中 Ｖｉｂｅ算法在背景模型构造上有重要突
破，其他算法是通过多帧信息来获取背景模型，而Ｖｉｂｅ改为只
通过视频第一帧建立像素背景模型，从第二帧就开始用于检测

出目标。该算法是利用空间像素一致性原理为基础来构建背

景像素模型，然而依旧存在些许缺陷。文献［１０～１２］改进背
景模型初始化对鬼影起到了相应的抑制作用；文献［１３，１４］通
过自适应阈值改进来提高检测效果；文献［１５］按照形态学后
处理对背景干扰进行了消除处理。对于道路上大车、小车、自

行车、人进行分类识别这个项目而言，首先就是要进行前景检

测，但是对于其中几种情景下采用 Ｖｉｂｅ前景检测方法会有缺
陷。交通场景如在红绿灯处，停止的车辆突然启动，车辆检测

会延时较长一段时间，需要改进；另外在马路边上的监控视频

下会有类似树叶等高频干扰点，影响前景目标提取。本文针对
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交通场景几个实际应用问题进行了如下改进：（ａ）结合连续前
后两帧与背景模型做与运算来确定误判背景点，将帧差思想融

合于Ｖｉｂｅ快速更新背景模型，加快鬼影消除；（ｂ）后期通过前
景小目标丢弃以及空洞填补算法来完善 Ｖｉｂｅ算法的前景检
测，使得结果更加准确。通过实验结果显示，改进算法在多组

交通视频检测结果中能够达到加快鬼影的消除以及确保前景

检测的准确性。

"

　
F6=>

算法分析

"


"

　
F6=>

运动目标检测算法

Ｖｉｂｅ（ｖｉｓｕａｌｂａｃｋｇｒｏｕｎｄｅｘｔｒａｃｔｏｒ）算法的创新之处是利用
了相近像素点拥有相似的时空分布特征来得到的，只需要一帧

图像就能够建立背景模型，这样加快了背景建模速度，同时该

算法采用的是随机选择更新对应的背景模型的像素，可以保证

像素模型的采样值的寿命周期呈平滑指数衰减形式。算法的

具体操作如下：

ａ）背景模型初始化
为每一个像素建立一个背景像素样本值空间，即在第一帧

图像中对于ｘ处的像素点随机选取 Ｎ个八邻近像素值，构成
一个Ｎ维的样本集合。

ｂ）运动目标检测
从第二帧开始，将当前帧的每个像素点与背景模型对应样本

库中的Ｎ个像素逐一作差，并将结果与阈值Ｒ作比较，差值小于
阈值表示多一个匹配点，将统计匹配结果数与对应的匹配数目

阈值＃ｍｉｎ作比较，如果小于＃ｍｉｎ则判断为前景，否则为背景。
ｃ）背景模型更新
Ｖｉｂｅ中的更新策略采用随机替换像素原则，同时运用空

间传播机制使得像素模型与邻域模型互相更新。对被判断为

背景的像素点，以一定的概率对像素点以及领域点进行更新。

ｄ）异常处理模块
对在前景像素中出现了背景信息的误现象，传统 Ｖｉｂｅ算

法使用了对连续判断为前景的像素进行统计计数的方法，当计

数超过某个阈值后，直接将该像素判定为背景像素，并且将计

数置零。

"


(

　算法的不足之处

Ｖｉｂｅ算法是一种应用在动态背景的快速的目标检测法，从
上述介绍的原理可知，从背景模型的定义、初始化到背景更新整

个算法比较简单，具有一定的鲁棒性和实时性。但是存在的一

些缺陷应该引起注意以备在实际应用中得到改进：当第一帧中

含有运动目标时，会在当前位置留下影子，称为 ｇｈｏｓｔ鬼影现
象［１６］；对于背景图中的高频运动背景（闪烁的树叶，波动的水面

等）会造成大量的误检；对于缓慢移动的物体会出现空洞。

(

　
F6=>

改进算法

Ｖｉｂｅ算法是一种较为前沿的背景差分算法，对于该算法
在不同环境下的改进已被越来越多的研究者重视。本次实验

首先通过分析Ｖｉｂｅ算法出现的鬼影现象，提出了一种融合帧
差的方法来解决鬼影消除缓慢问题。然后通过后期改进方法

来提高目标检测的准确性。

(


"

　背景更新前处理

背景模型初始化时，Ｖｉｂｅ算法会对第一帧像素做背景像

素建模，接下来的多帧里，随着运动目标逐渐移动，这样采样到

的真正背景无法与背景模型匹配，导致了背景点被错误地检测

为前景点，即产生鬼影。鬼影的出现会维持一段视频帧，所以

快速消除鬼影有利于后续的目标跟踪与识别等相关处理。

为了解决这个问题，本文采用了连续两帧分别与背景模型

做Ｖｉｂｅ检测后的差分思想，即用当前帧与像素背景模型作对
比得到像素点属性判断结果，以及前一帧与像素背景模型作对

比得到的判断结果再作分析来确定鬼影像素点，如式（１）所
示，Ｉ为当前像素，Ｂ为背景模型，这样通过将前后两帧与背景
模型比较结果值 ＦＤ与阈值 δ作比较，小则说明不存在鬼影
点，否则，将判定为鬼影像素设置为背景点并且进行背景更新

操作。

Ｄｋ＝Ｉ（ｘ，ｙ，ｋ）－Ｂ（ｘ，ｙ，ｋ）
Ｄｋ＋１＝Ｉｘ（ｘ，ｙ，ｋ＋１）－Ｂ（ｘ，ｙ，ｋ＋１）

ＦＤｔ，ｔ＋１＝ＤｋｏｘｒＤｋ＋１ （１）

Ｂｔ＋１（ｘ，ｙ）＝
ＦＤｔ，ｔ＋１＜δ

ＦＤｔ，ｔ＋１＞{ δ

(


(

　算法流程图

将后一帧图像提前与当前背景模型做处理，这样跳帧处理

后，得到的两帧的状态值，完成背景模型是否需要更新的判断。

这种方法是利用当前背景模型为基准来判断连续两帧图像的

前景与背景。流程图如图１所示。

!"

!"#$%&!'()

*+,%

#$

%&'(

!"

!"-$%.!)

/+,%

#$

%&')

*+,-

%&')

./"0

12./34

%&(56789

:/"0

!

(

;<895=>?

其中：Ｉ（ｋ－１）表示视频中的第 ｋ－１帧，Ｉ（ｋ）表示第 ｋ帧。将
连续的两帧与背景模型进行对应像素集的比较，结果可以得到

背景像素点值０，或者前景点值２５５。将两帧的对应结果中的
像素值再作进一步的比较，如果前一帧 ｋ－１对应的像素值为
２５５，并且当前帧像素值也为２５５时，则判断该点为误判点，是
鬼影。需要立即做消除鬼影处理，即将该点像素置０，并且进
行背景更新操作。因此得到判断第 ｋ帧对应的某个像素点的
属性的表达式为式（２），而判断前景背景点则可以通过式（３）
中像素属性来确定。

ｓｔａｔｕｓｋ（ｘ，ｙ）＝

ｇｈｏｓｔ Ｖｉｂｅｋ－１（ｘ，ｙ）＝２５５＆＆Ｖｉｂｅｋ（ｘ，ｙ）＝２５５

ｆｏｒｅｇｒｏｕｎｄ Ｖｉｂｅｋ－１（ｘ，ｙ）＝０＆＆Ｖｉｂｅｋ（ｘ，ｙ）＝２５５









ｂａｃｋｇｒｏｕｎｄ ｏｔｈｅｒｓ

（２）

ｍａｓｋｋ＝
０（ＦＧ） ｓｔａｔｕｓｋ＝ｇｈｏｓｔｏｒｂａｃｋｇｒｏｕｎｄ

２５５（ＢＧ） ｓｔａｔｕｓｋ{ ＝ｆｏｒｅｇｒｏｕｎｄ
（３）

上述方法则是通过连续两帧的Ｖｉｂｅ差分法来将误判定的
运动目标像素检测出来，在最终效果上，改进Ｖｉｂｅ算法前景检
测与传统Ｖｉｂｅ算法基本一致，但在消除鬼影速度上基本加快
了一倍。

(


)

　形态学后处理

上述方法快速地消除了鬼影对前景检测的影响，在实际环

境中，检测过程中容易受到各类噪声干扰而影响前景目标的检

·６６５１· 计 算 机 应 用 研 究 　 第３４卷



测，如当场景中含有高频运动背景如树叶、水面等，最后使得前

景检测出的二值图像在目标上出现伪背景的黑点以及背景处

存在较多的白点现象。对于这种背景噪声干扰，本文通过形态

学［１７］中的开运算去除小噪点和平滑运动物体的轮廓，再通过

寻找连通区域进行填补空洞的处理方法来消除背景干扰点，见

算法１，其中参数１０和８０是实验值。
算法１　消除背景干扰算法
连通区填充；

ｖｅｃｔｏｒ〈ｖｅｃｔｏｒ〈Ｐｏｉｎｔ〉〉ｃｏｎｔｏｕｒｓ１，ｃｏｎｔｏｕｒｓ２；
将找到的连通区域放在容器ｃｏｎｔｏｕｒｓ１中；
ｆｏｒ（ｉｎｔｉ＝０；ｉ＜ｃｏｎｔｏｕｒｓ１．ｎｕｍ；ｉ＋＋）｛
ｉｆ第ｉ个连通区面积小于１０
丢弃该连通区；

ｅｌｓｅ
将其装入到新连通区容器ｃｏｎｔｏｕｒｓ２中；｝
ｆｏｒ（ｉｎｔｊ＝０；ｊ＜ｃｏｎｔｏｕｒｓ１．ｎｕｍ；ｊ＋＋）｛
ｉｆ第ｊ个连通区域面积在１０～８０
填补漏洞；｝

)

　实验结果及分析

本算法代码实验环境是在 Ｗｉｎｄｏｗｓ７操作系统下使用
ＶＳ２０１０＋ＯｐｅｎＣＶ２．４．９编写运行。其中Ｖｉｂｅ算法的相关参数
选择：样本集中邻近像素点个数Ｎ＝２０，匹配点的个数阈值Ｒ＝
２０，＃ｍｉｎ＝２，更新采样概率 ＝１６。为验证改进 Ｖｉｂｅ算法的鬼
影抑制以及准确前景提取效果，本文采用了三种不同场景视频

做测试，对前两种场景给出了鬼影消除过程并作了简单分析，

后一种场景给出改进Ｖｉｂｅ运动目标检测效果并与目前传统目
标检测算法效果图作对比分析。

场景１对白天采光比较好的十字路口交通视频进行测试，
视频是从车辆停止到绿灯亮车辆启动开始。如图２所示，其中
第一列的两帧图像分别为测试视频的第１０帧、第１８帧的原图
像；第二列显示了传统Ｖｉｂｅ算法对应时刻的检测效果图，可以
看出第１０帧以及第１８帧中的前景图像中都出现了明显的鬼
影；第三列是本文改进 Ｖｉｂｅ算法的前景目标检测对应时刻的
效果图，在第１８帧前景图中，显然鬼影区域基本消失了。
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场景２对傍晚时分分辨率比较低的隧道附近交通视频进
行测试，场景视频是道路交通视频，并且第１帧中都含有运动
目标。如图３所示，其中第一列的两帧分别表示视频的第 ８
帧、第２０帧的原图像，第二列和第三列图像分别代表传统Ｖｉｂｅ
算法和本文改进算法的目标检测结果。同样可以得出改进算

法能够快速消除鬼影，并且车辆也比较完整。因此可以证明改

进算法与传统Ｖｉｂｅ算法相比能够在更少的时间内抑制鬼影，
并不受光照影响。
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场景３人行道的视频测试，拍摄过程中出现高频干扰物。
图４是将传统Ｖｉｂｅ算法以及改进算法和其他前景检测算法的
实验效果对比。其中图（ａ）是有摇晃树叶的场景的原始图；图
（ｂ）是基于高斯混合背景建模函数进行的背景差分得到的运
动前景效果图，结果中虽然有大量的噪声，但目标还是比较清

楚，只是在实验过程中对高斯背景建模参数的设定比较麻烦，

使用起来并不方便；图（ｃ）是帧间差分法检测出的前景图效
果，从结果图中明显看出噪声比较大而且出现明显空洞，在复

杂背景下的抗干扰能力比较弱；图（ｄ）是传统Ｖｉｂｅ算法的前景
效果图，从图４中可以比较明显地得到前景运动目标，但是对
于树叶的除噪效果并不完善；图（ｅ）为本文改进Ｖｉｂｅ算法效果
图，在检测结果中消除了误检点，准确地得到前景图。
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对于不同场景视频，由于运动目标的速度不同，ＣＰＵ测试
时间会存在差异，为了验证本文改进算法时间上的实时性，不

同算法对三种场景道路交通视频分别做了时间节点测试，在车

辆出现鬼影到消失以及对干扰点的消除所用的平均ＣＰＵ时间
如表２所示。时间的单位为秒，结果表明能够满足一般视频检
测的实际要求。

表２　ＣＰＵ时间对比

场景
不同的方法

Ｖｉｂｅ 本文算法

场景１ ４．９ ５．４
场景２ ３．９ ４．７
场景３ ５．５ ６．３

,

　结束语

本文首先对最近几年比较流行的背景差分法Ｖｉｂｅ算法以
及目前的改进方法进行了介绍，然后在此基础上提出了一种融

合帧差法的改进Ｖｉｂｅ算法，最后对多场景下道路交通视频进
行效果测试，实践结果表明本文改进算法能够快速消除鬼影现

象同时又能获得更完整的目标，并具有一定 （下转第　　页）
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析。给定初始条件为连杆角加速度ａ＝０和ａ＝１０ｒａｄ／ｓ２两种
情况，输出两种情况下滑块的位移（ｓ）、速度（ｖ）和加速度（ａ）
的结果，并将数据保存到Ｅｘｃｅｌ表中，如表４为ａ＝０时１０ｓ内
得出的滑块的运动情况的数据。由 Ｅｘｃｅｌ数据生成曲线图，如
图７（ａ）和（ｂ）分别为连杆角加速度ａ＝０和ａ＝１０ｒａｄ／ｓ２时滑
块的位移（ｓ）、速度（ｖ）和加速度（ａ）的曲线图。
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通过分析曲线图，可以得到角位移、角速度、角加速度等运

动参数的变化情况，无论是设计新的机构，还是为了了解现有

机构的运动性能，都是十分必要的，而且还能为研究机构运动

性能和动力性能提供必要的依据。

0

　结束语

本文通过把手绘草图识别技术和机构运动相结合，将机构

看成由图元构成的图形运用在机械概念草图设计中，建立起图

形到机构工程语义的映射，形成机构草图识别的评价方案体

系。并以滑块机构为实例进行了基本的运动分析实验，得出了

不同初始条件下滑块的位移、速度和加速度的曲线图，并可以

通过对曲线的分析来判断机构是否能够满足工作需求，实现了

在概念设计阶段对草图机构设计方案的评价。验证了这种面

向概念设计的机构草图识别及分析方法具有可行性和有效性，

而且在概念设计阶段对于产品的设计具有重要意义。
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（上接第　　页）的实时性。但是只是针对性解决了交通道路场

景视频运动目标检测问题，并未涉及到其他应用领域。所以本

文介绍的改进算法的应用扩展性在接下来的研究学习中具有

一定的价值。
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