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摘要:为了精确地配准近平面场景下的红外Ｇ可见光视频序列,本文提出了一种基于轮廓特征匹配的自动配准方法,通过

迭代匹配目标轮廓特征来解决异源图像中配准特征的提取和匹配难题.首先,采用运动目标检测技术获取目标轮廓,并
由曲率尺度空间(CSS)角点检测算法提取轮廓特征点.此后,建立全局形状上下文描述子和局部边缘方向直方图描述

子描述特征,从而实现可靠的特征匹配.来自不同时刻的匹配点对被保存在一个基于高斯距离准则的特征匹配库中.

最后,为了克服近平面场景中目标深度变化的影响,本文结合前景样本随机抽样策略计算配准矩阵的损失函数,完成对

全局配准矩阵的更新.在LITIV数据库上对方法进行实验验证,结果表明:本文方法的配准精度优于当前先进的对比

方法,在９个测试视频上的平均重叠率误差仅为０．１９４,与对比方法相比下降了１８．５％.基本满足了近平面场景下红外Ｇ
可见光视频序列配准的精度要求,且具有较高的鲁棒性.
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Abstract:ToregisterinfraredＧvisiblevideosequencespreciselyinalmostＧplanarscenes,anautomatic
registrationmethodbasedonmatchingthecontourfeatureswasproposedinthispaper．Thismethod
couldsolvethechallengingproblemregardingextractingandmatchingfeaturesinmultimodalimages
byiterativelymatchingthecontourfeaturesoftargets．First,thismethodadoptedthetechnologyof
movingtargetdetectiontoidentifythecontoursoftargetsandextractedthecontourfeaturepoints
withthecornerdetectionalgorithmofCurvatureScaleSpace(CSS)．Then,theglobalshapecontext
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descriptorsandthelocalhistogramofedgeorientationdescriptorswereestablishedtodescribethe
features;theseareusefulforreliablefeaturematching．Thematchedfeaturepairsfromdifferenttimes
werereservedinareservoirbasedontheGaussiandistancecriterion．Finally,toovercomethe
influenceoftargetdepthvariationinalmostＧplanarscenes,thelossfunctionoftheregistrationmatrix
wascalculatedbyincorporatingthestrategyofrandomlysamplingforegroundsamples,afterwhich
theglobalregistrationmatrixwasupdated．ThemethodwasvalidatedusingtheLITIVdataset,and
theresultsdemonstratethattheproposedmethodoutperformsstateＧofＧtheＧartmethods．Theaverage
overlaperrorofourmethodonninetestsequencesisonly０．１９４;thisvalueforthecomparedmethods
demonstrateadecreaseof１８．５％．ThisessentiallysatisfiesthepreciserequirementofinfraredＧvisible
videoregistrationinalmostＧplanarscenes,andthismethodisfairlyrobust．
Keywords:infraredＧvisiblevideosequence;imageregistration;contourfeature;featurematching;

globalregistrationmatrix

１　引　言

　　作为计算机视觉领域的重要组成部分,图像

融合技术[１]在近年来得到了深入的研究,尤其是

多源图像融合技术[２Ｇ４].其中,红外图像和可见光

图像可以为观测场景提供互补性的光谱信息,融
合两者[２,４]可以显著地提升场景表述能力,因此

在人脸识别、安防监控、军事侦察、目标跟踪等领

域得到了广泛应用[５Ｇ６].作为图像融合的关键预

处理技术之一,图像配准技术[７]致力于确定两幅

或多幅图像之间的时空变换关系,进而在时间和

空间上对齐待融合图像.精确的图像配准可以保

证图像融合的有效性和可靠性,具有重要的研究

意义.
图像配准的核心工作是在待配准图像间寻找

一致性信息,但这对于红外Ｇ可见光图像而言是一

个十分具有挑战性的问题.红外传感器的成像原

理是记录场景的热分布,而可见光传感器是记录

场景的反射光分布.成像原理的不同导致两类图

像存在强烈的强度差异和纹理差异.例如,红外

图像往往遗漏物体的细节信息,但这在可见光图

像中却清晰可见.在此情况下,如何有效地为图

像配准提取一致性信息是一个值得探究的问题,
诸多学者已经对此展开了深入的研究和分析.

目前已经存在的红外Ｇ可见光图像配准算法

主要基于以下三类信息:区域信息、特征信息及运

动信息.区域信息配准算法[８Ｇ１０]的基本思想是直

接或间接地利用图像强度信息计算一种相似性度

量函数,通过最优化度量函数确定配准参数.其

主要包括相关类算法和互信息法.相关类算法[９]

主要通过最大化各个候选图像子窗之间的互相关

函数确定匹配窗口对,进而得到一致性信息.互

信息方法[８,１０]采用联合信息熵(互信息函数)作为

损失函数,通过最优化损失函数确定配准参数.
总体而言,区域信息配准算法严重依赖于图像强

度信息,难以克服异源图像之间强度差异的影响.
基于特征信息的配准算法首先需要从图像中

提取特征,然后通过匹配特征计算两幅图像间的

变换关系.经常采用的特征包括点、边缘等.作

为最常见的特征,点特征已经被普遍地应用于配

准领域,如角点[１１],SIFT 特征点[１２]及 SURF[１３]

特征点.但由于红外Ｇ可见光图像之间的强度差

异和纹理差异,利用这些点特征进行配准并不可

靠.红外Ｇ可见光传感器可以同时捕获场景中的

边缘信息,因此采用边缘信息配准是一种可行的

方案.Klimaszewski等人[１４]通过衡量相位相关

度匹配红外Ｇ可见光边缘,而 Ma等人[６]采用复杂

的高斯区域准则匹配边缘映射信息.此外,Ming
等人[１５]通过在边缘上提取 CSS(CurvatureScale
Space)角点进行图像配准.但是,边缘分布在红

外Ｇ可见光图像中并不完全一致,且非常容易受到

噪声的影响,直接采用边缘信息难以保证配准

精度.
由于静态特征的配准精度受限,近年来逐渐

出现了基于运动信息的配准方法.此类方法首先

采用运动目标检测技术[１６Ｇ１７]提取目标前景,然后

根据前景特征完成配准工作.其中,王洪庆等

人[１８Ｇ１９]通过采用跟踪目标顶点的方式确定目标

运动轨迹,并通过轨迹匹配计算配准矩阵.然而
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精确地检测目标顶点的难度较大,得到的特征数

量也有限.另一类方法[２０Ｇ２２]是提取目标前景的

轮廓曲线,在进行配准时对轮廓曲线或曲线上的

特征点进行匹配.此类方法可以达到较高的配准

精度,是目前配准效果比较突出的一类配准算法.
然而,基于轮廓特征的配准方法仍然存在着

一些缺陷.首先,在特征匹配之前并没有对特征

进行充分的描述,导致匹配的精确度不足;此外,
在近平面场景中物体的深度位置并不完全固定,
而这些方法仅仅根据当前时刻的配准效果确定全

局配准矩阵,往往导致矩阵陷入局部最优解,无法

精确地配准整个视频序列.
为了解决上述问题,本文提出了一种新的配

准方法,其根据轮廓曲线的空间分布对特征进行

描述,提升了特征匹配的可靠性;在估计全局配准

矩阵时,综合考虑了配准参数在多个时刻的配准

效果,防止其陷入局部最优解.实验结果表明,本
文算法在近平面场景中可以实现高精度的红外Ｇ
可见光视频配准,其精度优于当前先进的其它配

准算法.

２　轮廓特征配准方法的基本原理

　　基于轮廓特征的配准算法[２０Ｇ２２]通 过利用目标

的运动信息克服了红外Ｇ可见光图像间强度差异

与纹理差异的影响,在红外Ｇ可见光图配准领域具

有重要的参考价值.这类算法主要包含特征提

取、特征匹配及配准参数计算三个步骤.

２．１　轮廓特征提取

为了捕获运动目标的轮廓特征,首先需要采

用运动目标检测技术检测目标前景.目前在配准

领域被 经 常 使 用 的 运 动 目 标 检 测 算 法 是 StＧ
Charles等人提出的PAWCS算法[１７].该算法根

据颜色特征信息和二值化特征信息对背景进行统

计建模,并对统计模型进行负反馈更新,最后通过

背景减除的方式提取运动目标.为了抑制噪声和

光线变化等因素的干扰,滤波、腐蚀和膨胀等操作

在这一过程也经常被使用.图 １ 给出了利用

PAWCS(PixdＧbasedAdaptive WordConsensus
Segmenter)算法提取到的红外Ｇ可见光前景图像.

在提取了运动目标以后,利用简单的边缘检

测技术即可获得目标轮廓曲线.目前的配准算法

通过多种手段从曲线上提取特征.其中,Sonn等

图１　运动目标检测的结果

Fig．１　Resultsofmotionaltargetdetection

人[２０]采用曲线演化理论获取特征点,而 Charles
等人[２１]直接将所有轮廓点作为特征.另一种方

式是利用CSS角点检测算法[１５,２２]提取特征,主要

包含以下步骤:(１)在大尺度空间下计算所有轮廓

点的曲率值,选取邻域极大值点作为候选角点;
(２)在低尺度空间下精确定位候选角点,将其与 T
型角点进行比较剔除,得到最终的检测结果.该

方法具有定位准确、计算量小等优势,且提取的特

征具有尺度不变性和旋转不变性.本文采用该算

法提取配准特征点,提取到的红外Ｇ可见光轮廓特

征如图２所示.

图２　CSS角点检测的结果

Fig．２　ResultsofCSScornerdetection

２．２　轮廓特征匹配

特征匹配是图像配准的核心任务,精确有效

的特征匹配是实现高质量图像配准的前提.目前

已经出现了多种轮廓特征匹配策略,各种类型的

特征描述子也已被采用.Sonn等人[２０]在曲线演

化理论的基础上引入了距离描述子和方向描述

子,通过计算描述子之间的距离匹配红外Ｇ可见光

特征点.Sun等人[２２]采用归一化位置和边缘方

向直方图描述特征点,并以归一化距离作为匹配

度量函数.尽管这些描述子在轮廓特征匹配的过

程中起到了一定作用,但描述方法过于简单,无法
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保证匹配质量.因此本文建立新的特征描述机

制,以完成精确地特征匹配.

２．３　配准参数计算

在完成特征点匹配后,可利用匹配点对计算

配 准 参 数. 目 前 常 用 的 是 随 机 一 致 性

(RANSAC)算法[２３].其首先随机选取若干点对

计算配准参数,并根据该参数计算各匹配点对之

间的距离,方式如式(１)所示:

d＝ (xi－Z(xj,M))２＋(yi－Z(yj,M))２,
(１)

其中:(xi,yi)和(xj,yj)分别表示点对中红外和

可见光特征点的位置,Z 表示插值变换,M 表示

配准参数.当点对之间的距离小于T(一般T＝
５)时,认为其是矩阵的内点,否则视为外点.多次

循环以上步骤,选取内点数量最多的配准参数作

为最终结果.
在视频序列配准问题上,仅根据当前时刻的

配准 参 数 难 以 实 现 精 确 配 准.因 此,许 多 算

法[２０Ｇ２２]采用迭代更新的策略确定一个全局配准

矩阵.采用初次得到的配准矩阵初始化全局配准

矩阵,并计算当前时刻配准矩阵和全局配准矩阵

在当前红外Ｇ可见光前景上的重叠率误差,计算方

式如式(２)所示:

E＝１－Z(SI,M)∩SV

Z(SI,M)∪SV, (２)

其中:SI 表示红外前景图像,SV 表示可见光前景

图像,M 表示配准矩阵,Z 表示插值变换.此后,
可以根据两个矩阵的重叠率误差判断如何根据当

前配准矩阵更新全局配准矩阵,实现最终地配准.

３　改进的轮廓特征匹配式红外Ｇ可

见光视频配准

３．１　原理框架

图３呈现了本文红外Ｇ可见光视频配准方法

的基本流程.对于输入的红外Ｇ可见光视频序列,
首先由PAWCS目标检测算法提取目标前景,并
采用CSS角点检测算法在前景轮廓上提取配准

特征点.此后,为每个特征点建立两个描述子:根
据全局轮廓形状信息建立形状上下文描述子;根
据局部轮廓方向信息建立边缘方向直方图描述

子.接着,根据描述子之间的相似程度匹配红外Ｇ
可见光特征点,并用一个基于高斯距离准则的特

征匹配库保存不同时刻的特征点对.最后,采用

RANSAC(RandomSampleConsensus)算法计算

图３　本文配准算法框架示意图

Fig．３　Frameworkofproposedregistrationmethod
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当前时刻的配准矩阵.对不同时刻的前景样本进

行随机抽样选取,根据在抽取样本上的前景重叠

率误差判断是否更新全局配准矩阵,完成对红外Ｇ
可见光视频序列的配准.在后续的章节中,会对

方法进行详细介绍.

３．２　特征描述

论文首先利用PAWCS算法检测目标前景,
并从前景轮廓上提取CSS特征点.此后,为了保

证特征匹配质量,需要进行特征描述.但轮廓特

征点来源于二值化前景图像,一般的描述方法并

不可靠.为此,论文建立两种新的特征描述子.

３．２．１　全局形状上下文描述子

当红外Ｇ可见光相机的拍摄视角差异不是十

分明显时,在两种图像中目标的轮廓形状具有相

似性.论文采用形状上下文算法统计目标轮廓形

状的空间分布,建立全局形状上下文描述子.对

于第k个CSS特征点,首先计算所有轮廓点与该

点之间的距离值和角度值,计算公式如下:

dk
i ＝ (xk－xi)２＋(yk－yi)２,

θk
i ＝arctan((yk－yi)/(xk－xi)), (３)

其中:(xk,yk)和(xi,yi)分别表示第k个特征点

和第i个轮廓点的位置,dk
i 和θk

i 分别表示两者之

间的距离值与角度值.
在统计了所有轮廓点的空间分布后,需要进

行归一化编码处理来保证描述子的尺度不变性和

旋转不变性.选取距离当前特征点最远的轮廓点

作为归一化编码的参考点,距离归一化编码的公

式如式(４)所示:

d
~
k
i ＝floor(５dk

i/dmax－１０－６), (４)
其中:dmax表示参考点到当前特征点的距离,floor

表示向下取整函数,１０－６用于防止编码越界.d
~
k
i

是距离归一化编码的结果,取值为０,１,,４.对

于角度方向,首先进行归一化处理,公式为:

θk
i ＝

θk
i －θmax θk

i ≥θmax

θk
i －θmax＋２π otherwise{ , (５)

其中:θmax表示参考点相对于当前特征点的角度

值,θk
i 表示角度归一化的结果.此后对归一化角

度值进行量化编码,编码公式如式(６)所示:

θk
i ＝floor(４θk

i/π)＋１． (６)

　　在量化编码后,归一化角度编码值只能取１,

２,,８等８个整数值.最后,对所有轮廓点的距

离编码和角度编码进行直方图统计,为当前特征点

建立一个４０维的形状上下文描述子,表示如下:

Hi ＝P(i),i＝１,２,．．．,４０, (７)

其中:i＝８d
~
k
i＋θk

i,表示由距离编码值和方向编码

值确定的索引值,P(i)表示轮廓点具有i索引的

概率值.

３．２．２　局部边缘方向直方图描述子

运动目标检测的结果存在着一定的误差,导
致仅利用轮廓形状的全局空间分布可能会误匹配

邻近特征点.因此,论文同时根据特征点邻域的

轮廓方向分布描述特征,建立局部边缘方向直方

图描述子.为剔除尺度缩放和旋转变换的影响,
首先对红外特征的邻域轮廓点(x,y)进行重新定

位,方式如下:

y
x

é

ë
êê

ù

û
úú＝s

cosθ sinθ
－sinθ cosθ

é

ë
êê

ù

û
úú
y
x

é

ë
êê

ù

û
úú, (８)

其中:s＝dvis
max/dir

max表示尺度缩放因子,dir
max和dvis

max

分别表示红外特征点之间的最大距离和可见光特

征点之间的最大距离.θ＝θvis－θir表示旋转因子,

θir和θvis分别表示红外与可见光图像中距离最远

的两个特征点之间的角度值.在重定位后,参考

梯 度 方 向 直 方 图 (Histogram of Oriented
Gridients,HOG)的构建方式为每个特征点构建

边缘方向直方图.但梯度方向直方图统计每个像

素点的梯度信息,而边缘方向直方图只利用边缘

轮廓点的梯度信息,这可以降低红外Ｇ可见光图像

之间纹理差异的影响.边缘方向直方图是一个

３２维的描述子,表示如下:

Ei ＝P(i),i＝１,２,．．．,３２, (９)
其中:i表示方向索引值,P(i)表示方向索引值i
出现的概率.

３．３　特征匹配及存储

３．３．１　特征匹配

论文根据已经建立的特征描述子匹配红外Ｇ
可见光轮廓特征点.首先对两种描述子进行拼

接,为每个特征点建立一个７２维的综合描述子,
表示如式(１０)所示:

Gi ＝G(i),i＝１,２,．．．,７２． (１０)

　　该描述子的前４０维表示全局形状上下文描

述子,后３２维表示局部边缘方向直方图描述子.
此后,采用χ２ 统计函数计算两个特征点的匹配程
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度,公式如式(１１)所示:

C(GI(k),GV(k))＝ １
２∑

７２

k＝１

[GI(k)－GV(k)]２
GI(k)＋GV(k) ,

(１１)
其中GI(k)和GV(k)分别表示红外和可见光特征

点的综合描述子.χ２ 统计函数值越低,两个特征

点的匹配程度越高.在匹配过程中,论文采用双

向匹配策略.对于每个红外特征点,选取匹配程

度最高的可见光特征点作为候选匹配点.同时,
根据相同的方式为每个可见光特征点确定红外候

选匹配点.若一对红外Ｇ可见光特征点互为候选

匹配,则将它们视为最终的匹配点对.双向匹配

策略可以有效地降低误匹配的概率,特征匹配的

结果如图４所示.

图４　特征匹配的结果

Fig．４　Resultsoffeaturematching

３．３．２　特征存储

在视频序列的配准问题上,仅采用当前时刻

的匹配点对难以实现高精度配准.目前,多种特

征匹配库[２０Ｇ２２]已经被用于保存来自不同时刻的

特征点对,如先入先出(Firstin,Firstout)的匹

配库[２０].为了更有效地剔除外点,保留可靠的匹

配点对,论文采用一种基于高斯距离准则的特征

匹配库.首先计算每对匹配点之间的高斯距离,
公式如式(１２)所示:

Ei ＝exp(－d２(Z(xI(i)),xv(i))
σ２ －

λC(GI(i),GV(i))), (１２)
其中:xI(i)和xv(i)分别表示匹配点对中红外和

可见光特征点的位置,Z 表示已经得到的全局配

准矩阵 (见章节 ３．４),d 表 示 欧 氏 距 离 函 数.

C(GI(i),GV(i))表示该点对的匹配程度,计算方

式如式(１１).σ表示高斯权重因子,一般取值为

１００.λ表示特征点距离和匹配度之间的平衡因

子,一般取值为０．３.利用高斯距离准则可以综

合衡量匹配点对的匹配度以及其对当前配准参数

的适应性,有利于提升匹配点对的质量.此后,当
匹配库中的点对数量超过上限容量时(一般设置

为５００),将高斯距离最小的１/３视为外点点对.
当获取新的匹配点对后,利用其随机替代外点点

对,完成匹配库更新.

３．４　计算全局配准矩阵

根据不同时刻的特征点对,采用 RANSAC
算法即可计算当前时刻的配准参数.此后,可以

基于当前时刻的前景重叠率误差更新全局配准矩

阵,使全局配准矩阵时刻趋向于配准当前时刻目

标.但在近平面场景中,运动目标在不同时刻可

能存在深度差异,配准了当前时刻的目标并不意

味着精确配准了整个视频序列,全局配准矩阵可

能陷入了局部最优解.
为解决该问题,论文提出了前景样本随机抽

样策略,核心思想是结合多个时刻的目标前景估

计全局配准矩阵,避免其陷入局部最优.该策略

首先建立一个前景样本库,保存不同时刻的红外Ｇ
可见光前景样本对.当库中样本对的数量达到上

限时(一般设置为５０),根据前一时刻的全局配准

矩阵对所有红外前景样本进行插值变换.在变换

后,计算红外Ｇ可见光前景样本对的重叠率误差,
将误差值最大的１/３视为外点样本对.在得到新

的前景样本对后,利用其随机替换库中的外点样

本对,完成对前景样本库的更新.
在配准矩阵的迭代更新过程,首先从样本库

中随机抽取部分前景样本计算当前时刻配准矩阵

和全局配准矩阵的重叠率误差,公式如下:

E＝１－１
N∑

N

i＝１

Z(FI
i,M)∩FV

i

Z(FI
i,M)∪FV

i
, (１３)

其中:Z表示插值变换,M 表示当前时刻配准矩

阵或全局配准矩阵,N 表示抽取前景样本对的数

量(一般设置为１０).FI
i 和FV

i 分别表示红外和

可见光前景样本.此后,若当前时刻配准矩阵的

重叠率误差小于全局配准矩阵,则对全局配准矩

阵进行更新,更新方式如下:

Mp ＝ (１－β)Mp ＋βMc, (１４)
其中:Mp,Mc 分别表示全局配准矩阵和当前时刻

配准矩阵.β表示更新步长,一般取值为０．２５.
通过引入前景样本随机抽样策略,全局配准矩阵

可以更准确地配准整个视频序列.
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为了清晰地呈现本文方法的主要思想,算法

１给出了本文方法的基本流程.

算法１　本文算法的整体配准流程

Algorithm．１　Integralregistrationflowofourmethod

算法１配准流程

输入:红外Ｇ可见光视频序列{IRi　VISi}.

输出:全局配准矩阵 Mp

步骤:

循环:fori＝１:length(IRi)

１．从当前红外Ｇ可见光图像IRi,VISi 上提取目标

前景FI
i,FV

i .

２．采用CSS角点提取算法从前景FI
i,FV

i 上提取轮

廓特征点{KI
i　KV

i }.

３．为每个特征点建立全局形状上下文描述子 H 和

局部边缘梯度方向直方图描述子E.

４．采用χ２ 统计函数匹配红外Ｇ可见光轮廓特征点.

５．建立特征匹配库,并基于高斯距离准则(公式

(１０))进行更新.

６．建立前景样本库,并基于重叠率误差进行更新.

７．对样本库中的前景样本进行随机采样,根据采样

结果计算当前时刻配准矩阵 Mc 和全局配准矩阵Mp 的

重叠率误差Ec 和Ep,更新全局配准矩阵.

循环结束

４　实验测试与结果分析

４．１　实验设置

４．１．１　数据集

为了验证本文方法的精确度和鲁棒性,实验

在公开通用的 LITIV 视频配准数据集上进行.
该数据集由 Torabi等人提供[１９],包含９组红外Ｇ
可见光视频序列.视频分辨率为２４０×３２０,视频

长度在３００~１３００frame之间.由于成像传感器

与被拍摄场景之间的距离较远,所有的图像均满

足近平面假设条件.此外,数据集为每组视频序

列提供了手动标定的 GroundＧTruth配准矩阵.
在衡量本文方法的配准表现时,可以将该矩阵视

为基准参考,从而体现出方法的精确性.

４．１．２　对比算法

实验将本文算法与其他两种先进的配准算法

进行比较,进而突出本文算法的优势.第一种算

法是Charles等人提出的基于轮廓特征的配准算

法[２１].该算法将所有目标轮廓点作为配准特征,
并利用目标形状信息对特征进行描述.第二种算

法是王洪庆等人提出的基于目标运动轨迹匹配的

配准算法[１８].该算法通过采用多目标跟踪技术

确定每个目标的运动轨迹,并为每条轨迹建立归

一化运动距离描述子和归一化运动方向描述子.
对比算法皆采用 RANSAC算法确定当前时刻的

配准参数,并根据当前时刻前景上的重叠率误差

更新全局配准矩阵.

４．１．３　评价指标

为了量化本文算法和对比算法的配准能力,
实验采用多边形重叠率误差作为配准精度的评价

指标.首先需要为每对红外Ｇ可见光视频序列构

建二值化多边形图像对,方法如 Torabi等人[１９]

所述:从红外和可见光图像中人工地选取一些易

于识别的关键点并进行手动匹配,按照相同的顺

序分别依次连接这些关键点,得到二值化多边形

图像.实际上,Charles等人[２１]已经为每组视频

序列建立了二值化多边形图像,第一组视频序列

的多边形图像如图５所示.实验直接采用这些

多边形图像计算配准误差.对于二值化多边形

图像的重叠率误差,计算公式同前景图像的重

叠率误差,如公式(２)所示.区别是采用二值化

多边形图像代替了前景图像,避免了前景检测

误差的影响.

图５　LITIVＧ１序列上的二值化多边形

Fig．５　BinarypolygonsonLITIVＧ１sequence

４．２　结果分析

论文方法对 LITIV 数据库中前３个视频序

列的配准结果如图６所示.实验采用全局配准矩

阵对红外图像进行插值变换,并将其叠加在可见

光图像上,表示最终的 配 准 结 果.此 外,根 据
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GroundＧTruth矩阵对红外图像的边界进行重定

位,并以绿色矩形框的形式叠加在可见光图像上,
表示 GroundＧTruth矩阵的配准结果.

　　在每个序列的结果图像中,第一幅图像给出

了目标初次同时进入红外Ｇ可见光视场时的配准

结果.可以看出,本文方法并不能立刻精确地配

准两幅图像.这是因为此时匹配点对的数量较

少,且红外Ｇ可见光目标前景存在较大的空间差

异.但随着算法的运行,匹配点对的数量会急

剧增多,目标的空间分布也会逐渐趋于一致.
此时,论文方法输出的配准参数能够迅速收敛,
配准结果十分接近于 GroundＧTruth矩阵.这说

明本文方法可以快速有效地配准红外Ｇ可见光视

频序列.
同时,可以看出本文方法在不同序列上的收

敛速度有所差异.对于前两个视频序列,本文提

出的方法在目标进入视场后的４０帧内即可获得

准确的全局配准矩阵.但对于第３个视频序列,
在目标进入视场后需要８０帧左右的时间才能够

计算出可靠的配准参数.引起这一差异的主要原

因是目标运动的速度差异和区域差异.在第三个

视频序列中,目标的运动速度较慢,且运动区域始

终局限在一个较小的空间范围内,导致得到的匹

配点对不具有全局代表性.
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图６　LITIV数据集上的配准结果(前３个视频对)

Fig．６　RegistrationresultsonLITIVdataset(forthefirstthreevideopairs)

　　为了定量地评价本文方法在各个视频序列上

的整体表现,表１给出了本文方法和其他对比方

法的平均重叠率误差.分析得知,本文方法在９
个视频序列上的平均重叠率误差仅为０．１９４,与
对比方法相比下降了１８．５％,充分表明了本文方

法的精度优势.

表１　平均重叠率误差

Tab．１　Averageoverlaperror

Sequences Proposed Wang[１８] Charles[２１]GroundＧtruth

LITIVＧ１ ０．２４８ ０．３６５ ０．２６６ ０．１４９

LITIVＧ２ ０．１６８ ０．３２５ ０．２０５ ０．０７８

LITIVＧ３ ０．１７２ ０．３０８ ０．１９３ ０．０８０

LITIVＧ４ ０．２１７ ０．３０２ ０．３１２ ０．２２１

LITIVＧ５ ０．１４９ ０．２２９ ０．２６７ ０．１５０

LITIVＧ６ ０．２３５ ０．３７５ ０．４１３ ０．０８８

LITIVＧ７ ０．１１８ ０．１８２ ０．２５７ ０．１３６

LITIVＧ８ ０．２５８ ０．３１８ ０．２０４ ０．２６０

LITIVＧ９ ０．１７９ ０．２０３ ０．１８５ ０．１３４

　　下面详细介绍本文方法在各个序列上的配准

表现.对于序列 LITIVＧ４,LITIVＧ５,LITIVＧ６和

LITIVＧ７,本文方法显著降低了配准误差,下降比

例分别为２８．１％,３４．９％,３７．４％和３５．２％.对

于序列LITIVＧ１,LITIVＧ２,LITIVＧ３和LITIVＧ９,
本文方法也较为明显地提升了配准精度,提升比

例分别为６．８％,１８．０％,１０．９％和３．２％.这充

分证明了本文方法的有效性:通过建立全局形状

上下文描述子和局部边缘方向直方图描述子,有
效地提升了特征匹配质量;通过在计算全局配准

矩阵的过程中引入前景样本随机抽样策略,有效

地避免了全局配准参数陷入局部最优解.与其他

视频 序 列 相 比,本 文 方 法 在 序 列 LITIVＧ４,

LITIVＧ５,LITIVＧ６和 LITIVＧ７上对配准精度的

提升更为显著.这主要是因为在这些序列上运动

目标的深度变化更为明显,而本文方法在计算配

准参数时能够充分降低深度变化带来的影响.
对于序列 LITIVＧ８,本文方法的配准精度不

如Charles等人提出的对比方法[２１].导致此情况

的主要原因是该序列的前景检测结果质量较差,
严重影响了本文方法在特征提取和匹配时的可靠

性.Charles等人的算法由于直接将所有目标轮

廓点视为配准特征,同时仅利用目标形状信息对

特征进行描述,所以能够达到更高的配准精度.

　　本文方法和对比方法在各个视频序列上能够

达到的最小重叠率误差如表２所示.实际上,实
验采用的两种对比算法都是根据当前时刻的前景

重叠率误差估计全局配准矩阵,而计算配准误差

所用的二值化多边形同样是建立在某一时刻的前
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景上.因此在理论上,对比算法应该可以达到更

低的最小重叠率误差.但从实验结果可以看出,

本文算法在多数视频序列上取得了更低的最小重

叠率误差.这一现象充分证明了本文方法的特征

匹配质量更高,保证了配准参数的精确性.

表２　最小重叠率误差

Tab．２　Minimumoverlaperror

Sequence Proposed Wang[１８] Charles[２１]GroundＧtruth

LITIVＧ１ ０．１５８ ０．１６５ ０．１８７ ０．１４９

LITIVＧ２ ０．０７３ ０．１００ ０．１０６ ０．０７８

LITIVＧ３ ０．０８８ ０．１１３ ０．１０８ ０．０８０

LITIVＧ４ ０．１２１ ０．１２７ ０．１１８ ０．２２１

LITIVＧ５ ０．１１６ ０．１０３ ０．１７２ ０．１５０

LITIVＧ６ ０．０７４ ０．０９７ ０．６０９ ０．０８８

LITIVＧ７ ０．０５４ ０．０５５ ０．９０１ ０．１３６

LITIVＧ８ ０．１８０ ０．１９７ ０．１３７ ０．２６０

LITIVＧ９ ０．１２１ ０．０９７ ０．０９５ ０．１３４

　　根据表１和表２给出的配准误差,可以发现

论文方法在某些序列上的精度超过了 GroundＧ
Truth矩阵.这主要是因为 GroundＧTruth矩阵

是通过手动挑选红外Ｇ可见光关键点构建的,其存

在着不可避免的人为误差.此外,GroundＧTruth
矩阵只能够完美地配准平面场景图像,无法克服

近平面场景中目标深度变化的影响.以上因素也

导致 GroundＧTruth矩阵在各个序列上的配准误

差并不为０.同时,由于本文方法和对比方法都

是根据前景重叠率误差迭代更新全局配准参数,

往往能够更好地适应目标的深度变化,从而比

GroundＧTruth矩阵取得更高的配准精度.

５　结　论

　　为了提高近平面场景下红外Ｇ可见光视频序

列配准的精确度与鲁棒性,本文提出了一种基于

轮廓特征匹配的自动配准方法.该方法在特征描

述匹配和全局配准矩阵计算两个方面对传统轮廓

特征配准算法进行了改进,提升了配准精度.在

特征匹配阶段,本文方法为每个轮廓特征点建立

了全局形状上下文描述子和局部边缘方向直方图

描述子,利用全局轮廓形状信息和局部轮廓方向

信息提升特征匹配质量.此后,在计算全局配准

矩阵的过程中建立了前景样本随机采样策略,结
合多个时刻的红外Ｇ可见光前景样本克服目标深

度变化的影响,避免全局配准矩阵陷入局部最优

解.实验结果显示,本文方法在９个测试视频上

的平均重叠率误差仅为０．１９４,与其他两种先进

的配准方法相比下降了１８．５％.论文提出的方

法基本满足近平面场景下红外Ｇ可见光视频序列

自动配准的精度要求,且具有较高的鲁棒性.
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