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摘要：为了克服传统星图空间运动目标检 测 方 法 对 星 图 帧 间 图 像 亮 度、帧 间 配 准 以 及 成 像 模 式 等 具 有 敏 感 度 较 高 的 缺

点，利用星点间拓扑结构稳定的特性，提出了基于距离矩阵的星图运动目标检测方法。该方法首先对各帧星图独立检测

目标，然后构建星点的距离矩阵，并 与 相 邻 帧 星 图 的 距 离 矩 阵 作 减 法，则 得 到 运 动 目 标 对 应 的 距 离 变 化 较 大 的 一 些 列

（行），利用这个性质完成运动目标的检测。由于距离矩阵与星图成像条件无关，只受运动目 标 的 影 响，因 此 该 方 法 对 星

图帧间图像亮度、观测平台抖动、帧间失配以及成像模式等具有鲁棒性。仿真试验和真实数 据 试 验 表 明，该 方 法 在 帧 间

失配等情况下，仍然能够从背景恒星中有效地识别空间运动目标。与传统方法比较，本文方法具有更低的虚警率。
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１　引　言

空间监视系 统 是 进 行 空 间 控 制 不 可 或 缺 的

一种重要手段，其 主 要 基 于 地 基 观 测 方 式 实 现，
多采用地 基 光 学 望 远 镜、雷 达 探 测 器 及 无 线 电

信号探测器组成 的 监 视 网 来 对 空 间 目 标 进 行 探

测和跟踪。空 间 监 视 系 统 的 主 要 监 视 目 标（空

间目 标）主 要 是 指 卫 星，也 包 括 各 种 空 间 碎

片［１］，如进入空间 轨 道 的 助 推 火 箭、保 护 罩 和 其

它物体，还 包 括 进 入 地 球 外 层 空 间 的 各 种 宇 宙

飞行物，如 彗 星 和 小 行 星。空 间 目 标 检 测［２］是

根据拍摄到的序 列 星 图 对 空 间 目 标 进 行 搜 索 定

位的过程，是空间 信 息 应 用 研 究 的 重 要 方 向，是

空间态势 感 知 的 重 要 组 成 部 分，也 是 确 保 载 人

航天安全的重要技术保障。
在恒星数量 巨 大 的 背 景 里 准 确 地 对 空 间 点

目标进行检测和 跟 踪 是 空 间 探 测 领 域 的 难 题 之

一。由于 目 标 和 背 景 恒 星 的 点 目 标 成 像 特 性，
难以利用 目 标 的 灰 度 特 征、区 域 特 征、形 状、颜

色以及 纹 理 等 视 觉 特 征 来 区 分 目 标 和 背 景 恒

星，因此传 统 的 目 标 检 测 和 跟 踪 算 法 并 不 适 用

于星图目标检测。星 图 目 标 检 测 与 跟 踪 的 核 心

问题是如何从恒 星 背 景 中 提 取 出 空 间 目 标。空

间目标和 背 景 恒 星 的 成 像 特 征 相 似，主 要 区 别

特征是空间目标 是 运 动 的，恒 星 目 标 是 静 止 的，
为了对目 标 的 运 动 轨 迹 进 行 有 效 的 提 取，必 须

利用多帧图像信息。
目前国内外 具 有 代 表 性 的 空 间 目 标 检 测 算

法包括：背 景 差 分 法、光 流 分 割 法、先 跟 踪 后 检

测法和帧 间 差 分 法 等。背 景 差 分 法［３－５］是 利 用

图像序列中的当 前 帧 和 背 景 参 考 模 型 比 较 来 检

测运动物 体 的 一 种 方 法，其 性 能 依 赖 于 所 使 用

的背景建 模 技 术，同 时 对 动 态 场 景 的 变 化 非 常

敏感，由于星空背 景 的 复 杂 性、不 可 预 知 性 以 及

各种环境 干 扰 和 噪 声 的 存 在，该 方 法 鲁 棒 性 较

差；光流法［６－９］基 本 思 想 是 赋 予 图 像 中 的 每 一 个

像素点一 个 速 度 矢 量，从 而 形 成 了 该 图 像 的 运

动场，通过 判 断 光 流 矢 量 在 整 个 图 像 区 域 是 否

连续变化 来 检 测 运 动 目 标，但 是 该 方 法 计 算 复

杂度较高，受噪声 的 影 响 较 大，多 适 用 于 目 标 运

动速度不 大、图 像 噪 声 比 较 小 以 及 对 实 时 性 要

求比较 低 的 情 况；先 跟 踪 后 检 测 方 法［１０－１３］不 对

单帧图像 中 有 无 目 标 进 行 判 断，而 是 对 图 像 中

大量候选 目 标 轨 迹 同 时 进 行 跟 踪，然 后 根 据 制

定的多帧 图 像 检 测 判 据 来 排 除 虚 假 轨 迹，维 持

真实轨 迹；帧 间 差 分 法［１４－１６］是 一 种 通 过 对 图 像

序列中相邻两帧 作 差 分 运 算 来 提 取 运 动 目 标 的

方法，优点是算法 实 现 简 单、计 算 复 杂 度 低 和 对

光线等场 景 变 化 不 敏 感，缺 点 是 处 理 效 果 高 度

依赖于选 择 的 帧 间 时 间 间 隔，此 外 该 方 法 需 要

对参与差分的两帧图像严格配准。
上述这些方法都可以归结为利用多帧序列图

像进行星图目标检测，这些方法在图像空域信息

的基础上，利用时域信息（序列图像）对目标运动

信息进行提取。时域信息的使用能够有效地提取

目标的运动信息，但同时也对处理方法和使用范

围带来了约束。在处理方法上，由于需要使用时

间维度的信息，需要对序列图像进行严格配准，否
则时域信息就无法提取，星图图像因其本身的特

点，配准难度较大。在使用范围上，地基平台有两

种工作模式：凝视模式和恒星模式。凝视模式下，
望远镜跟随卫星运动，在星图中表现为卫星为点，
恒星为条状；在恒星模式下，望远镜与恒星背景保

持相对静止，在星图中表现为恒星为点状，卫星为

条状，因此需要不同的处理方法针对特定的工作

模式处理。
本文提出一种基于星点间距离矩阵的运动目

标检测方法，该方法建立在以下基础上：视场中的

星点受传感器平台姿态抖动、帧间失配等原因在

图像中位置发生变化，但星点之间的相对几何结

构保持不变，只有空间目标的运动才会造成星点

几何结构的变化。因此利用星点几何结构信息进

行运动目标检测可以使星图照度变化、探测器噪

声和探测器姿态变化具有鲁棒性，同时适用于不

同的观测模式。星点结构信息的变化直接反映了

运动目标的信息，对星图运动目标检测具有重要

意义。
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２　基于距离矩阵的星图运动目标检

测方法

　　假定有两帧星图Ｉ１ 和Ｉ２，传统利用时域信息

的分析方法需要对两帧图像进行帧间配准，同时

需要知道图像的获取模式，针对不同模式采用不

同的处理方法。本文提出的基于星点间距离矩阵

的方法不需要对图像进行配准，同时适用于多种

成像模式获得的图像，具体方法如下。
不失一般性，令Ｔ１，Ｔ２，…，Ｔ５ 分别指代图像

中的五个目标，其中Ｔ１，Ｔ２，Ｔ３ 为背景恒星，Ｔ４，

Ｔ５ 为空间目标。观 测 平 台 采 取 不 同 观 测 模 式 或

观测平台姿态变化会导致目标在星图中的绝对位

置发生变化，但由于恒星间具有稳定的相对位置

关系，观测模式的选取、观测平台姿态的变换并不

会影响星间几何结构。如图１（ａ）所示，图中Ｔ１，

Ｔ２，Ｔ３ 为恒星，具有稳定的几何位置关系，Ｔ４，Ｔ５
为空间目标，由于自身的运动改变了星间几何结

构。Ｔ１，Ｔ２，Ｔ３ 之间的构成的空间结构具有极强

（ａ）第一帧图像　　　　（ｂ）第二帧图像

（ａ）Ｆｉｒｓｔ　ｆｒａｍｅ　　　　（ｂ）Ｓｅｃｏｎｄ　ｆｒａｍｅ

图１　星间几何结构示意图

Ｆｉｇ．１　Ｇｅｏｍｅｔｒｉｃ　ｓｔｒｕｃｔｕｒｅ　ｏｆ　ｓｔａｒｓ

的稳定性（图中用实线表示），不会随着观测条件

的改变而变化；而恒星与空间目标之间以及空间

目标之间（图中用虚线表示）的位置关系仅受空间

目标运动的影响，与观测条件无关。

从以上分析可以看出，星间的几何结 构 信 息

可以反映出空间目标的运动状态，同时对观测条

件、帧间配准等问题具有鲁棒性。本文利用距离

矩阵描述星间的几何结构。对上例而言，距离矩

阵Ｄ可按如下方式构造。

Ｄ＝

ｄ１１ ｄ１２ ｄ１３ ｄ１４ ｄ１５

ｄ２１ ｄ２２ ｄ２３ ｄ２４ ｄ２５

ｄ３１ ｄ３２ ｄ３３ ｄ３４ ｄ３５

ｄ４１
ｄ５１

ｄ４２
ｄ５２

ｄ４３
ｄ５３

ｄ４４
ｄ５４

ｄ４５
ｄ

熿

燀

燄

燅５５

， （１）

其中ｄｉｊ为Ｔｉ 和Ｔｊ 的欧式 距 离。已 知 距 离 矩 阵

Ｄ为 对 称 矩 阵，其 对 角 线 元 素 为０，其 余 元 素 为

正。从式（１）中 可 以 看 出 距 离 矩 阵Ｄ 的 每 一 列

（或行）相 当 于 对 应 的 星 点 与 其 他 星 点 之 间 的 距

离，具有很强的 识 别 性 和 特 异 性，因 此Ｄ 的 列 可

以视为星点的特征描述向量，按上例五个星点情

形，令ｆｉ＝ ｄ１ｉ，ｄ２ｉ，…，ｄ５［ ］ｉ Ｔ，则ｆｉ 构成了对星点

Ｔｉ 的特征描述。

为了对运动空间目标分析和检测，需要利用多

帧图像信息。为表示方便，Ｄ（）ｋ 表示第ｋ帧图像的

距离矩阵，Ｔ（）ｋｉ 表示第ｋ帧图像中的第ｉ个星点。

由于距离矩阵Ｄ只受运动目标的影响，因此不同帧

之间的距离矩阵可以在不进行帧间配准的情况下运

算。以图１为例分析距离矩阵在帧间变化的特点。

将前后帧图像的距离矩阵相减可得：

Ｄ（２）－Ｄ（１）＝

ｄ（）２１１ －ｄ（）１１１ ｄ（）２１２ －ｄ（）１１２ … ｄ（）２１５ －ｄ（）１１５
ｄ（）２２１ －ｄ（）１２１ ｄ（）２２２ －ｄ（）１２２ … ｄ（）２２５ －ｄ（）１２５

   

ｄ（）２５１ －ｄ（）１５１ ｄ（）２５２ －ｄ（）１５２ … ｄ（）２５５ －ｄ（）１

熿

燀

燄

燅５５

． （２）

　　由于恒星间距离不变，因此两帧距离的变换

为０，也即可以得到如下特征描述向量。

ｆ１＝ ０，０，０，Δｄ４１，Δｄ［ ］５１

ｆ２＝ ０，０，０，Δｄ４２，Δｄ［ ］５２

ｆ３＝ ０，０，０，Δｄ４３，Δｄ［ ］５３

ｆ４＝ Δｄ４１，Δｄ４２，Δｄ４３，０，Δｄ［ ］４５

ｆ５＝ Δｄ５１，Δｄ５２，Δｄ５３，Δｄ５４，［ ］

烅

烄

烆 ０

．（３）

从式（３）中可以看出，对运动目标而言，其对

应的描述向量非零元素较多，一般仅一个元素为

０，说明其距离信息变化较大；恒星目标对应的描

述向 量 具 有 较 多 的 零 元 素，距 离 信 息 变 化 较 小。

对于一般星图而言，背景恒星的数量远大于空间

目标数量，这时对星点描述向量存在以下规律：

‖ｆ目 标‖＞＞‖ｆ恒 星‖， （４）
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其中‖·‖为向量二范数运算符。利用式（４）可

有效地从恒星背景中检测运动目标，同时算法具

有较强的鲁棒性。

综上，基于距离矩阵的星图运动目标 检 测 方

法步骤如下：
（１）按式（１）对两帧图像分别计算距离矩阵；
（２）按式（２）计算距离矩阵的差值

（３）按 式（３）计 算 各 目 标 对 应 的 特 征 描 述

向量；
（４）按式（４）计算描述向量的模，并设定阈值

进行目标分割。

利用多帧星图图像中的相邻帧之间进行运动

目标检测，可以得到运动目标的轨迹，实现运动目

标的跟踪。需要说明的是，计算星点之间的距离

信息需要对星点精确定位，本文采用灰度值加权

方法［１７］计算星点的质心坐标。

３　试验结果

３．１　仿真试验

本节针对基于距离矩阵的运动目标检测方法

进行仿真试验验证。仿真试验参数如下：星图大

小为５１２×５１２像素，星点总目标为５０个，运动空

间目标随机分配５个，目标大小在２×２到７×７
之间随机分配，目标运动方向在 ０，２［ ］π 间随机分

配，目标 单 次 运 动 步 长 在 ２，［ ］５ 之 间 随 机 分 配。

仿真得到的 前 后 帧 图 像 分 别 如 图２（ａ）和（ｂ）所

示。每帧图包含５０个星点，其中５个为运动空间

目标，其余为背景恒星。

（ａ）前帧图像　　　　　（ｂ）后帧图像

（ａ）Ｆｉｒｓｔ　ｆｒａｍｅ　　　（ｂ）Ｓｅｃｏｎｄ　ｆｒａｍｅ
图２　仿真星图

Ｆｉｇ．２　Ｓｉｍｕｌａｔｅｄ　ｓｔａｒ　ｍａｐｓ

按式（１）分 别 对 两 帧 图 像 中 各 个 星 点 计 算

距离矩阵，得 到 两 个５０×５０大 小 的 矩 阵，按 照

前文所述的方法 相 减，得 到 距 离 的 变 化 信 息，如

图３（ａ）所示。从 图３中 可 以 看 出，距 离 变 化 矩

阵中有５列（行）对 应 的 变 化 较 大，而 其 余 的 列

变化信息 不 明 显，验 证 了 本 文 第 二 节 的 理 论 分

析。事实上，由于空 间 目 标 本 身 的 运 动，同 时 背

景恒星数 目 远 大 于 空 间 目 标，因 此 空 间 目 标 对

应的列 具 有 较 高 的“亮 度”，而 背 景 恒 星 则 变 化

量较小。

图３　星点距离矩阵变化信息

Ｆｉｇ．３　Ｃｈａｎｇｅ　ｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ　ｏｆ　ｄｉｓｔａｎｃｅ　ｍａｔｒｉｘ　ｆｏｒ　ｓｔａｒｓ

按式（３）取距离差值矩阵每一列作为对应星

点的特征描述向量，计算特征描述向量的二范数

（等同于对应星点距离变化的均方），各星点距离

信息变化均方值如图３（ｂ）所 示。从 图３中 可 以

看出，有５个星点对应的距离信息变化均方值远

大于其他星点，从前文理论分析可知，这５个星点

对应 着５个 运 动 空 间 目 标。这 个 试 验 验 证 了 式

（４）的结论，即空间目标对应的距离变化值远大于

恒星对应的距离变化值，给利用距离矩阵进行运

动目标检测奠定了基础。
一般星图中，背景恒星的数量远大于 空 间 目

标数量，空间目标对应的星点的距离变化均方值

（‖ｆ目 标‖）会远大于背景恒星。为了通过距离变

化信息实现背景恒星和空间目标的分割，本文对

距离变化信息进行排序，并通过确定曲线拐点完

成阈值的自动确定，如图４（ａ）所示。图中可以看

出该曲线在“恒星阶段”比较平稳，在恒星与空间

目标转换处曲线陡然上升，即可确定该点为曲线

拐点。具有比拐点值大的距离变化均方的星点即

确定为空间目标。通过拐点识别方法检测的空间

目标如图４（ｂ）所 示。需 要 说 明 的 是 本 文 提 到 的

“拐点”是指曲线变化率最大的点，而非传统的“二
阶导数为０”的拐点。
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图４　利用本文方法对运动目标检测

Ｆｉｇ．４　Ｔａｒｇｅｔ　ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ　ｒｅｓｕｌｔ　ｏｆ　ｍｅｔｈｏｄ　ｐｒｏｐｏｓｅｄ　ｉｎ

ｔｈｉｓ　ｐａｐｅｒ

３．２　真实星图试验

本文所使用的是中国科学院６００ｍｍ口径的

大视场（４．８°）光学望远镜作为实验拍摄仪器，软

件平 台 为 ｍａｔｌａｂ２０１０，硬 件 配 置 为Ｉｎｔｅｌ双 核

２．４ＧＣＰＵ，１Ｇ内 存。天 文 定 位 计 算 机 选 用Ｐ４
３．０ＣＰＵ的便携式工控机。在拍摄星图前，对设

备进行了简单的调平与寻北。实验中采用恒星模

式的拍摄方式对星空成像，选择晴朗夜晚拍摄的

星图，该ＣＣＤ图像大小为５１２×５１２，共６０帧，帧

间时间间隔为５ｓ。本文以其中两帧图像的数据

处理结果为例，经去噪预处理后的两帧图像分别

如图５（ａ）和５（ｂ）所示。由于平台抖动等原因，两
帧图像没有严格配准，有轻微平移（约１．２ｐｉｘｅｌ）。

（ａ）前一帧图像　　　　　　（ｂ）后一帧图像

（ａ）Ｆｉｒｓｔ　ｆｒａｍｅ　　　　（ｂ）Ｓｅｃｏｎｄ　ｆｒａｍｅ
图５　试验使用的原始数据

Ｆｉｇ．５　Ｒａｗ　ｄａｔａ　ｕｓｅｄ　ｉｎ　ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ

本文使用改进中值率波算法［１８］以及目标质

心计算方法［１９］得到了如图６所示的目标检测结

果，共检测到目标３１７个。如何从目标检 测 结 果

中得到运动目标信息是本文研究的关键。由于两

幅图像没有严格配准，若利用传统时域分析方法

（如帧间差 分 法）进 行 处 理 则 需 要 对 两 幅 图 像 配

准，这样一方面配准精度受到限制；另一方面，对

目标检测结果要求极高（需要两幅图像检测结果

高度一致）。

图６　目标检测结果

Ｆｉｇ．６　Ｔａｒｇｅｔ　ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ　ｒｅｓｕｌｔ

本文利用 前 文 所 述 的 距 离 矩 阵 方 法 进 行 分

析：对两帧图像的目标分别计算距离矩阵，然后两

个距离矩阵相减，得到３１７个目标的两帧图像距

离矩阵变化信息如图７所示。

图７　距离信息变化结果

Ｆｉｇ．７　Ｃｈａｎｇｅ　ｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ　ｏｆ　ｄｉｓｔａｎｃｅ　ｍａｔｒｉｘ　ｆｏｒ　ｓｔａｒｓ

从图７中可以看出，有两个星点的距 离 信 息

变化远远大于其余星点的距离信息变化，根据前

文分 析，这 两 个 星 点 为 空 间 目 标，由 于 自 身 的 运

动，导致与其他星点距离信息发生变化，具有较大

的距离信息变化；而背景恒星数量较多且恒星之

间距离信息不变，因而前后两帧图像距离信息变

化较少。根据距离信息的变化，目标检测结果如

图８（ａ）所 示，红 框 内 为 运 动 目 标，椭 圆 内 为 虚 警

（彩图见期刊电子版）。作为对比，利用改进帧间
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图８　星图目标检测最终结果

Ｆｉｇ．８　Ｔａｒｇｅｔ　ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ　ｒｅｓｕｌｔ

差分算法［１６］进行动目标提取，得到的结果如图

８（ｂ）所示。
从图８中可以看出，本文方法能够有 效 检 测

运动目标，而改进差分算法由于帧间失配导致有

一定数量的虚 警。结 合 仿 真 数 据 图３（ｂ）以 及 真

实数据图７（ｂ）可以看出，恒星数量相比运动目标

数量越多，则本文方法效果越明显。
值得注意的是，本文方法计算复杂度 与 目 标

数量的二次方成正比，因此当目标数量较多时，该
方法可能 具 有 较 大 的 计 算 复 杂 度。对 本 数 据 而

言，共有３１７个目标，其计算时间为约为２．８ｍｓ。
可以估计，对３　０００个目标情况时，计算时间约为

２８０ｍｓ。一般情况下，星图目标数目从几十到几

百不等，极少情况下，会有超过１　０００个 目 标，因

此本方法效率可以满足实际需要。

４　结　论

本文提出了 基 于 星 点 间 几 何 结 构 的 空 间 目

标检测方法，该方 法 利 用 星 点 间 的 距 离 信 息，对

连续帧星图的亮 度 变 化、观 测 平 台 姿 态 抖 动、帧

间失配 以 及 观 测 模 式 等 问 题 具 有 高 度 鲁 棒 特

性，同时 可 适 用 于 多 种 模 式 观 测 的 数 据。仿 真

试验和真 实 数 据 试 验 表 明，本 文 方 法 能 够 有 效

地在大 量 恒 星 背 景 中 实 现 空 间 目 标 的 准 确 识

别。但本文方法实 现 背 景 恒 星 和 空 间 目 标 分 割

需要距离 变 化 的 阈 值，该 阈 值 在 背 景 恒 星 数 量

较多时 容 易 确 定。尽 管 一 般 情 况 下，星 图 中 背

景恒星数 量 远 大 于 空 间 目 标，如 何 在 背 景 恒 星

数量较少时自动 确 定 分 割 阈 值 是 需 要 进 一 步 研

究的问题。
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ｉｍａｇｅ　ｓｅｇｍｅｎｔａｔｉｏｎ　ｂｙ　ｄｙｎａｍｉｃ　ｍｕｌｔｉ－ｏｂｊｅｃｔｉｖｅ　ｏｐｔｉ－

ｍｉｚａｔｉｏｎ［Ｊ］．Ｏｐｔ．Ｐｒｅｃｉｓｉｏｎ　Ｅｎｇ．，２０１５，２３（７）：

２１０９－２１１６．（ｉｎ　Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［５］　柯卫，王宏力，袁 宇，等．基 于 区 域 生 长 法 的 星 图

中星提取方法［Ｊ］．火力与指挥控制，２０１５，４０（１２）：

６７－６９．

ＫＥ　Ｗ，ＷＡＮＧ　Ｈ　Ｌ，ＹＵＡＮ　Ｙ，ｅｔ　ａｌ．．Ｍｅｔｈｏｄ　ｏｆ

ｓｔａｒ　ｅｘｔｒａｃｔｉｏｎ　ｆｒｏｍ　ｓｔａｒ　ｉｍａｇｅ［Ｊ］．Ｆｉｒｅ　Ｃｏｎｔｒｏｌ　＆

Ｃｏｍｍ　Ｃｏｎｔｒｏｌ，２０１５，４０（１２）：６７－６９．（ｉｎ　Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［６］　赖丽君，徐智勇，张 栩 铫．应 用 于 稳 像 系 统 中 的 改

进梯度光流法［Ｊ］．红外与激光工程，２０１６，４５（４）：

２７３－２７９．

ＬＡＩ　Ｌ　Ｊ，ＸＵ　ＺＨ　Ｙ，ＺＨＡＮＧ　Ｘ　Ｙ．Ｉｍｐｒｏｖｅｄ　ｇｒａ－

ｄｉｅｎｔ　ｏｐｔｉｃａｌ　ｆｌｏｗ　ｆｏｒ　ｄｉｇｉｔａｌ　ｉｍａｇｅ　ｓｔａｂｉｌｉｚａｔｉｏｎ［Ｊ］．

Ｉｎｆｒａｒｅｄ　ａｎｄ　Ｌａｓｅｒ　Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２０１６，４５（４）：

２７３－２７９．（ｉｎ　Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［７］　ＳＥＮＳＴ　Ｔ，ＥＩＳＥＬＥＩＮ　Ｖ，ＥＶＡＮＧＥＬＩＯ　ＲＨ，ｅｔ

ａｌ．．Ｒｏｂｕｓｔ　ｍｏｄｉｆｉｅｄ　Ｌ２　ｌｏｃａｌ　ｏｐｔｉｃａｌ　ｆｌｏｗ　ｅｓｔｉｍａ－
ｔｉｏｎ　ａｎｄ　ｆｅａｔｕｒｅ　ｔｒａｃｋｉｎｇ［Ｃ］．ＩＥＥＥ　Ｗｏｒｋｓｈｏｐ　ｏｎ

Ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎ　ｏｆ　Ｃｏｍｐｕｔｅｒ　Ｖｉｓｉｏｎ，ＩＥＥＥ，２０１１：

６８５－６９０．
［８］　肖军，朱世鹏，黄 杭，等．基 于 光 流 法 的 运 动 目 标
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检测与跟踪算法［Ｊ］．东 北 大 学 学 报（自 然 科 学 版），

２０１６，３７（６）：７７０－７７４．
ＸＩＡＯ　Ｊ，ＺＨＵ　ＳＨ　Ｐ，ＨＵＡＮＧ　Ｈ，ｅｔ　ａｌ．．Ｏｂｊｅｃｔ　ｄｅ－
ｔｅｃｔｉｎｇ　ａｎｄ　ｔｒａｃｋｉｎｇ　ａｌｇｏｒｉｔｈｍ　ｂａｓｅｄ　ｏｎ　ｏｐｔｉｃａｌ　ｆｌｏｗ
［Ｊ］．Ｊｏｕｒｎａｌ　ｏｆ　Ｎｏｒｔｈｅａｓｔｅｒｎ　Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ （Ｎａｔｕｒａｌ
Ｓｃｉｅｎｃｅ），２０１６，３７（６）：７７０－７７４．（ｉｎ　Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［９］　刘洪彬，常发亮．权重系数自适应光流法运动目标

检测［Ｊ］．光学 精密工程，２０１６，２４（２）：４６０－４６８．
ＬＩＵ　Ｈ　Ｂ，ＣＨＡＮＧ　Ｆ　Ｌ．Ｍｏｖｉｎｇ　ｏｂｊｅｃｔ　ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ
ｂｙ　ｏｐｔｉｃａｌ　ｆｌｏｗ　ｍｅｔｈｏｄ　ｂａｓｅｄ　ｏｎ　ａｄａｐｔｉｖｅ　ｗｅｉｇｈｔ　ｃｏ－
ｅｆｆｉｃｉｅｎｔ［Ｊ］．Ｏｐｔ．Ｐｒｅｃｉｓｉｏｎ　Ｅｎｇ．，２０１６，２４（２）：

４６０－４６８．（ｉｎ　Ｃｈｉｎｅｓｅ）
［１０］　李淼，龙云利，李骏，等．采用多伯努利滤波器的

过采样 点 目 标 检 测 前 跟 踪［Ｊ］．光 学 精 密 工 程，

２０１５，２３（１２）：３４４６－３４５５．
ＬＩ　Ｍ，ＬＯＮＧ　Ｙ　Ｌ，ＬＩ　Ｊ，ｅｔ　ａｌ．．Ｏｖｅｒｓａｍｐｌｉｎｇ
ｐｏｉｎｔ　ｔａｒｇｅｔ　ｔｒａｃｋ－ｂｅｆｏｒｅ－ｄｅｔｅｃｔ　ｂｙ　Ｍｕｌｔｉ－Ｂｅｒｎｏｕｌｌｉ
ｆｉｌｔｅｒ［Ｊ］．Ｏｐｔ．Ｐｒｅｃｉｓｉｏｎ　Ｅｎｇ．，２０１５，２３（１２）：

３４４６－３４５５．（ｉｎ　Ｃｈｉｎｅｓｅ）
［１１］　李翠芸，姬红兵．Ｒａｏ－Ｂｌａｃｋｗｅｌｌｉｚｅｄ粒子滤波的红

外多个 弱 目 标 检 测 前 跟 踪［Ｊ］．光 学 精 密 工 程，

２００９，１７（９）：２３４２－２３４９．
ＬＩ　Ｃ　Ｙ，ＪＩ　Ｈ　Ｂ．Ｔｒａｃｋ－ｂｅｆｏｒｅｄｅｔｅｃｔｉｏｎ　ｆｏｒ　ｍｕｌｔｉ
ｗｅａｋ　ｔａｒｇｅｔｓ　ｂａｓｅｄ　ｏｎ　Ｒａｏ－Ｂｌａｃｋｗｅｌｌｉｚｅｄ　ｐａｒｔｉｃｌｅ
ｆｉｌｔｅｒ［Ｊ］．Ｏｐｔ．Ｐｒｅｃｉｓｉｏｎ　Ｅｎｇ．，２００９，１７（９）：

２３４２－２３４９．（ｉｎ　Ｃｈｉｎｅｓｅ）
［１２］　郭云飞，赵 尚 宇．幅 值 关 联 动 态 规 划 检 测 前 跟 踪

算法［Ｊ］．光电工程，２０１６，４３（５）：７０－７６．
ＧＵＯ　Ｙ　Ｆ，ＺＨＡＯ　Ｓ　Ｙ．Ａｎ　ａｍｐｌｉｔｕｄｅ　ａｓｓｏｃｉａｔｉｏｎ
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（５）：７０－７６．（ｉｎ　Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１３］　ＺＨＥＮＧ　Ｄ　Ｋ，ＷＡＮＧ　ＳＨ　Ｙ，ＱＩＮ　Ｘ．Ａ　ｄｙｎａｍｉｃ

ｐｒｏｇｒａｍｍｉｎｇ　ｔｒａｃｋ－ｂｅｆｏｒｅ－ｄｅｔｅｃｔ　ａｌｇｏｒｉｔｈｍ　ｂａｓｅｄ
ｏｎ　ｌｏｃａｌ　ｌｉｎｅａｒｉｚａｔｉｏｎ　ｆｏｒ　ｎｏｎ－Ｇａｕｓｓｉａｎ　ｃｌｕｔｔｅｒ　ｂａｃｋ－
ｇｒｏｕｎｄ［Ｊ］．Ｃｈｉｎｅｓｅ　Ｊｏｕｒｎａｌ　ｏｆ　Ｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓ，２０１６，

２５（３）：５８３－５９０．
［１４］　林培杰，郑柏春，陈志聪，等．面向多区域视频监

控的运动 目 标 检 测 系 统［Ｊ］．液 晶 与 显 示，２０１５，

３０（３）：４８４－４９１．
ＬＩＮ　Ｐ　Ｊ，ＺＨＥＮＧ　Ｂ　Ｃ，ＣＨＥＮ　ＺＨ　Ｃ，ｅｔ　ａｌ．．Ｓｙｓ－
ｔｅｍ　ｏｆ　ｍｕｌｔｉ－ｒｅｇｉｏｎｓ　ｍｏｖｉｎｇ　ｏｂｊｅｃｔ　ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ　ｉｎ
ｖｉｄｅｏ　ｓｕｒｖｅｉｌｌａｎｃｅ［Ｊ］．Ｃｈｉｎｅｓｅ　Ｊｏｕｒｎａｌ　ｏｆ　Ｌｉｑｕｉｄ
Ｃｒｙｓｔａｌｓ　ａｎｄ　Ｄｉｓｐｌａｙｓ，２０１５，３０（３）：４８４－４９１．
（ｉｎ　Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１５］　张健，娄树理，任建存．基于时序多帧投影的空间

目标检测算法［Ｊ］．激光与红外，２０１５，４５（１）：８８－
９３．
ＺＨＡＮＧ　Ｊ，ＬＯＵ　ＳＨ　Ｌ，ＲＥＮ　Ｊ　Ｃ．Ｓｐａｃｅ　ｔａｒｇｅｔ
ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ　ａｌｇｏｒｉｔｈｍ　ｂａｓｅｄ　ｏｎ　ｓｅｑｕｅｎｔｉａｌ　ｍｕｌｔｉ－
ｆｒａｍｅｓ　ｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎ［Ｊ］．Ｌａｓｅｒ　＆Ｉｎｆｒａｒｅｄ，２０１５，

４５（１）：８８－９３．（ｉｎ　Ｃｈｉｎｅｓｅ）
［１６］　王恩旺，王 恩 达．改 进 的 帧 差 法 在 空 间 运 动 目 标

检测中的应用［Ｊ］．天文研究与技术，２０１６，１３（３）：

３３３－３３９．
ＷＡＮＧ　Ｅ　Ｗ，ＷＡＮＧ　Ｅ　Ｄ．Ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎ　ｏｆ　ａｎ　ｉｍ－
ｐｒｏｖｅｄ　ｆｒａｍｅ　ｄｉｆｆｅｒｅｎｃｅ　ｍｅｔｈｏｄ　ｉｎ　ｓｐａｃｅ　ｍｏｖｉｎｇ
ｔａｒｇｅｔ　ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ［Ｊ］．Ａｓｔｒｏｎｏｍｉｃａｌ　Ｒｅｓｅａｒｃｈ　ａｎｄ
Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２０１６，１３（３）：３３３－３３９．（ｉｎ　Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１７］　雷蕾，李言俊，张科．图像目标质心快速搜索算法

［Ｊ］．红外技术，２００９，２９（９）：５４８－５５１．
ＬＥＩ　Ｌ，ＬＩ　Ｙ　Ｊ，ＺＨＡＮＧ　Ｋ．Ａ　ｆａｓｔ　ａｌｇｏｒｉｔｈｍ　ｆｏｒ
ｓｅａｒｃｈｉｎｇ　ｏｂｊｅｃｔ　ｃｅｎｔｒｉｄｓ　ｉｎ　ｂｉｎａｒｙ　ｉｍａｇｅｓ［Ｊ］．Ｉｎ－
ｆｒａｒｅｄ　Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２００９，２９（９）：５４８－５５１．（ｉｎ
Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１８］　杨卓东，张欣，张涛，等．改进自适应中值滤波的

图像去噪［Ｊ］．通信技术，２０１５，４８（１１）：１２５７－１２６０．
ＹＡＮＧ　ＺＨ　Ｄ，ＺＨＡＮＧ　Ｘ，ＺＨＡＮＧ　Ｔ，ｅｔ　ａｌ．．
Ｉｍａｇｅ　ｎｏｉｓｅｒｅｍｏｖａｌ　ｏｎ　ｍｏｄｉｆｉｅｄ　ａｄａｐｔｉｖｅ　ｍｅｄｉａｎ
Ｆｉｌｔｅｒ［Ｊ］．Ｃｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎｓ　Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２００９，２９
（９）：５４８－５５１．（ｉｎ　Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１９］　程利群，王晓曼，景文博．利用标记分水岭法实现

夏克哈特曼波 前 传 感 器 质 心 探 测［Ｊ］．光 学 精 密

工程，２０１４，２２（６）：１４９４－１４９９．
ＣＨＥＮ　Ｌ　Ｑ，ＷＡＮＧ　Ｘ　Ｍ，ＪＩＮＧ　Ｗ　Ｂ．Ｃｅｎｔｒｏｉｄ
ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ　ｏｆ　Ｓｈａｃｋ－Ｈａｒｔｍａｎｎ　ｗａｖｅ－ｆｒｏｎｔ　ｓｅｎｓｏｒ　ｂｙ
ｍａｒｋｅｄ　ｗａｔｅｒｓｈｅｄ　ｍｅｔｈｏｄ ［Ｊ］．Ｏｐｔ．Ｐｒｅｃｉｓｉｏｎ
Ｅｎｇ．，２０１４，２２（６）：１４９４－１４９９．（ｉｎ　Ｃｈｉｎｅｓｅ）
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