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犃犱犪狆狋犻狏犲犈犾犲犮狋狉狅狀犻犮犐犿犪犵犲犛狋犪犫犻犾犻狕犪狋犻狅狀犃犾犵狅狉犻狋犺犿犚犲狊犻狊狋犪狀狋狋狅

犉狅狉犲犵狉狅狌狀犱犕狅狏犻狀犵犗犫犼犲犮狋

ＺＨＵＪｕａｎｊｕａｎ，ＦＡＮＪｉｎｇ，ＧＵＯＢａｏｌｏｎｇ
（犛犮犺狅狅犾狅犳犃犲狉狅狊狆犪犮犲犛犮犻犲狀犮犲犪狀犱犜犲犮犺狀狅犾狅犵狔，犡犻犱犻犪狀犝狀犻狏犲狉狊犻狋狔，犡犻′犪狀７１００７１，犆犺犻狀犪）

犃犫狊狋狉犪犮狋：Ａｎａｄａｐｔｉｖｅｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃｉｍａｇｅｓｔａｂｉｌｉｚａｔｉｏｎａｌｇｏｒｉｔｈｍｗａｓｐｒｏｐｏｓｅｄｔｏｒｅｍｏｖｅｊｉｔｔｅｒｆｒｏｍｖｉｄｅｏｓ

ｗｉｔｈｆｏｒｅｇｒｏｕｎｄ ｍｏｖｉｎｇｏｂｊｅｃｔ．Ｖｉｓｕａｌａｔｔｅｎｔｉｏｎ ｏｎ ｍｏｔｉｏｎ ｗａｓｕｓｅｄｔｏ ｍａｋｅｆａｓｔｆｏｒｅｇｒｏｕｎｄ

ｓｅｇｍｅｎｔａｔｉｏｎ．Ｉｔｍａｄｅｄｉｆｆｅｒｅｎｃｅｂｅｔｗｅｅｎｔｈｒｅｅａｄｊａｃｅｎｔｆｒａｍｅｓｂａｓｅｄｏｎｂｌｏｃｋｓ，ａｎｄｔｈｅｔｅｍｐｏｒａｌｓｐａｔｉａｌ

ｃｏｎｓｉｓｔｅｎｃｙｗａｓｖａｌｉｄａｔｅｄｔｏｌａｂｅｌｆｏｒｅｇｒｏｕｎｄｍｏｖｉｎｇｏｂｊｅｃｔ．Ｔｈｅｇｒｉｄｓａｍｐｌｉｎｇａｎｄｓｉｇｎｉｆｉｃａｎｔｄｅｇｒｅｅ

ｓｏｒｔｉｎｇｗｅｒｅｐｒｏｐｏｓｅｄｔｏｄｅｔｅｃｔｇｌｏｂａｌｄｉｓｔｉｎｃｔｆｅａｔｕｒｅｓｉｎｔｈｅｂａｃｋｇｒｏｕｎｄａｒｅａｏｆｒｅｆｅｒｅｎｃｅａｎｄｍａｔｃｈｉｎ

ｃｕｒｒｅｎｔｆｒａｍｅ．Ｔｈｅｄｉｓｔａｎｃｅｃｒｉｔｅｒｉｏｎｂａｓｅｄｏｎｓｔａｔｉｓｔｉｃａｌｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｗａｓｕｓｅｄｔｏｄｅｌｅｔｅｍｉｓｍａｔｃｈｅｄ

ｐｏｉｎｔｓ，ｗｈｉｃｈｉｍｐｒｏｖｅｄｔｈｅｓｐｅｅｄａｎｄａｃｃｕｒａｃｙｏｆｇｌｏｂａｌｍｏｔｉｏｎｅｓｔｉｍａｔｉｏｎｗｉｔｈｏｕｔｉｔｅｒａｔｉｏｎｐｒｏｃｅｓｓ．

ＴｈｅｎＳａｇｅＨｕｓａａｄａｐｔｉｖｅｆｉｌｔｅｒｉｎｇｍｅｔｈｏｄｗａｓｄｅｓｃｒｉｂｅｄａｎｄｉｍｐｒｏｖｅｄ，ｗｈｉｃｈｃｏｒｒｅｃｔｅｄｔｈｅｐｒｏｃｅｓｓａｎｄ

ｏｂｓｅｒｖａｔｉｏｎｎｏｉｓｅｂｙｅｓｔｉｍａｔｉｎｇｔｈｅｉｒｓｔａｔｉｓｔｉｃａｌｐｒｏｐｅｒｔｙｉｎｒｅａｌｔｉｍｅ．Ｔｈｅｌｏｗｆｒｅｑｕｅｎｃｙｖｉｓｕａｌｓｍｏｏｔｈａｓ

ｕｎｉｆｏｒｍ ｍｏｔｉｏｎ ｗａｓｓｉｍｕｌａｔｅｄ．Ｔｈｕｓ，ｉｔｃａｎｒｅｍｏｖｅｃａｍｅｒａｊｉｔｔｅｒａｎｄｒｅｔａｉｎｃａｍｅｒａｓｃａｎｎｉｎｇ

ｓｉｍｕｌｔａｎｅｏｕｓｌｙ．ＷｉｔｈＶＣ＋ ＋ ｉｍｐｌｅｍｅｎｔａｔｉｏｎａｎｄａｃｏｍｐｕｔｅｒ（ＩｎｔｅｌＣｏｒｅ（ＴＭ）２，２．３３ ＧＨｚ），

ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇｉｍａｇｅｏｆｓｉｚｅ３２０×２４０ｒｅａｃｈｅｄ２２ｆｐｓｓｐｅｅｄ．Ｔｈｅｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌｒｅｓｕｌｔｓｉｌｌｕｓｔｒａｔｅｔｈａｔｔｈｅ

ｐｒｏｐｏｓｅｄａｌｇｏｒｉｔｈｍｃａｎｓｔａｂｉｌｉｚｅｔｈｅｉｎｔｅｒｆｒａｍｅｊｉｔｔｅｒｗｉｔｈｌａｒｇｅｏｒｍｕｌｔｉｍｏｖｉｎｇｔａｒｇｅｔｓａｎｄｔｒａｃｋｔｈｅ

ｒｅａｌｓｃｅｎｅｗｉｔｈｓｍｏｏｔｈｖｉｓｕａｌｉｔｙ．

犓犲狔狑狅狉犱狊：Ｖｉｄｅｏｓｉｇｎａｌｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ；Ｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃｉｍａｇｅｓｔａｂｉｌｉｚａｔｉｏｎ；Ｇｌｏｂａｌｍｏｔｉｏｎｅｓｔｉｍａｔｉｏｎ；Ａｄａｐｔｉｖｅ

ｍｏｔｉｏｎｆｉｌｔｅｒ；Ｍｏｔｉｏｎｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎ；Ｈａｒｒｉｓｏｐｅｒａｔｏｒ；Ｐｅａｋｓｉｇｎａｌｔｏｎｏｉｓｅｒａｔｉｏ

犗犆犐犛犆狅犱犲狊：１００．２９６０；１００．３００８；１００．４９９９；１１０．４１５５；１１０．４１５３
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Ｓｔｅｐ１．àÏzÀk犳狋－１、犳狋 V犳狋＋１，H�E¬Æ

Ç�L�¢H��

犇狋（狓，狔）＝ａｂｓ［犳狋（狓，狔）－犳狋－１（狓，狔）］ （１）

犇狋＋１（狓，狔）＝ａｂｓ［犳狋＋１（狓，狔）－犳狋（狓，狔）］ （２）

Ｓｔｅｐ２．��D3¢H��HÅÁÂk１６×１６，E

¬êÅ��¶¹à?¢

，
õÐk犅狋（犿，狀）V犅狋＋１（犿，狀）

犅狋（犿，狀）＝
１

１６×１６
∑犇狋（狓，狔） （３）

犅狋＋１（犿，狀）＝
１

１６×１６
∑犇狋＋１（狓，狔） （４）

Ｓｔｅｐ３．L¨µ¢êÅÍ�XÆ¥ý

（Ｍｏｖｉｎｇ

Ｏｂｊｅｃｔ，ＭＯ），?¢<¸Xª�Åk�#¥ýÅ

，
îß

Ｔｈ１ VＴｈ２ k=*Ý<>Li¢|D3?¢Ｂ�X

ª

，
µ¢­�k

犕犗狋（犿，狀）＝
１，ｉｆ犅狋（犿，狀）＞Ｔｈ１

０，｛ ｅｌｓｅ

犕犗狋＋１（犿，狀）＝
１，ｉｆ犅狋＋１（犿，狀）＞Ｔｈ２

０，｛
烅

烄

烆 ｅｌｓｅ

（５）
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，
ì

]Eno�kê'Å�８Ïz'Å

，
¥õÐ�¥ý'
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　犕犗狋（犿，狀）＝

１，ｉｆ∑
１

犻＝０
犕犗狋－１（犿±犻，狀±犻）≥３

牔∑
１

犻＝０
犕犗狋＋１（犿±犻，狀±犻）≥３

０，

烅

烄

烆 ｅｌｓｅ

（６）
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［１４］　ＦＯＲＢＥＳＪＲ．ＥｘｔｅｎｄｅｄＫａｌｍａｎｆｉｌｔｅｒａｎｄｓｉｇｍａｐｏｉｎｔｆｉｌｔｅｒ

ａｐｐｒｏａｃｈｅｓｔｏ ａｄａｐｔｉｖｅｆｉｌｔｅｒｉｎｇ［Ｃ］． ＡＩＡＡ Ｇｕｉｄａｎｃｅ，

ＮａｖｉｇａｔｉｏｎａｎｄＣｏｎｔｒｏｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅ，２０１０：１１５．

［１５］　ＡＬＥＸＡＮＤＥＲ Ｔ．ＶｉｓｕａｌＰＳＮＲ ｍｅａｓｕｒｅｏｆｉｍａｇｅｑｕａｌｉｔｙ

［Ｊ］． 犑狅狌狉狀犪犾 狅犳 犞犻狊狌犪犾 犆狅犿犿狌狀犻犮犪狋犻狅狀 犪狀犱 犐犿犪犵犲

犚犲狆狉犲狊犲狀狋犪狋犻狅狀，２０１４，２５（５）：８７４８７８．

８２０００１６０




