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摘 要：数字图像中感兴趣目标的定位是一项关键的技术，它主要借助傅里叶变换对数字图像进行频域处理，然后转换到 

空域中进行图像的再次重构。论述了傅里叶变换的原理，通过实验对理论做了进一步的研究。通过视频监控获取多帧图 

像，然后对图像依次做了灰度、二值和求补的多项处理，最后提取出各帧图像中不变的特征目标。因为能量主要集中在低 

频分量上，只要提取显示高能量区域，就会完成对感兴趣目标的模式定位。 
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Abstract：Interested in the digital image is a key target in the technology，it is mainly using Fourier transform in frequency domain for 

digital image processing。and then switch to the airspace in the reconstruction of the image again．It discusses the main principles of FOu- 

riertransform，theorythrough experiments done onfurther research．Throughmulti-frameimagesfor video surveillan ce-andthen OnCe dO 

a grayimage，binaryand complement a numberofprocessing，thefinal extractsinvariantfeatures oftargetsfrom imagein eachflame．Be— 

cause the energy is concentrated in the low frequency components。and as long as the extraction displays high-energy area，will complete 

the pattern ofinterestintarget positioning， 
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O 引 言 

当今的视频智能监控 目的就是在监控视频中 

自动地捕捉到想要的目标信息，并且能定位和跟踪。 

完成整个跟踪定位的过程是很复杂的，要经过目标的 

提取 ，目标的阴影消除，还有目标的检测 ]，然后 

得到目标的数字特征，基于最后提取的特征对图像中 

目标进行下一步的目标检测与跟踪。 

对于跟踪定位之前的一些工作，国内外一些专家 

学者已经做出了很多详尽的解释 】，文中是在提取 

目标特征之后做的一部分工作，这些工作主要是针对 

特征目标的定位方面做了进一步的研究。 
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为计算机图形学与数字图像处理。 

1 理论依据 

1．1 离散傅里叶变换的算法原理 

傅里叶变换是应用最广泛的一种图像变换，也是 

理解其他变换的基础。从线性代数的角度看，一幅灰 

度图像可以被看成一个非负矩阵，因此数字图像处理 

主要是二维数据处理，所以这里只介绍二维傅里叶变 

换 ， 。 

二维函数 ，Y)的傅里叶变换定义为： 
+∞ ^+∞  

F(u， )=J J ，y)e枷 dxdy； 
— oo J 一∞  

一 般来说，一个变换的反变换都应该存在，当然也 

存在没有反变换的变换，但是一个变换的反变换如果 

不存在，则失去了它的利用价值。傅里叶变换的反变 

换定义为： 
+o0 ．+o0 

，( ，y)=f l F(u， ) ’dxdy； 
J J ∞ 

如果要对一个连续信号进行计算机处理，那么就 

必须对它进行离散化。设 m，n)为二维空间中的函 
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数，共有 ×Ⅳ个元素，其二维离散傅里叶变换(DFT) 

定义为： 

如果二维函数 ，Y)满足狄里赫莱条件，那么二 

维傅里叶变换对如下： 
M —l N一1 

F(M， )=∑∑f(m，rt)e母‘一 ／MN； 

其中，m=0，1，2，⋯，M 一1， n=0，1，2，⋯，Ⅳ一 

1； 

M 一1 N —l 

Ax，y)=∑∑F(M， )e ／MN； 

其中，n=0，1，2，⋯，M 一1， =0，1，2，⋯，N一1 

注：(m，n)为空间域采样值，(u， )为对应的频率 

域采样值。空间域采样增量和频率域采样增量之间有 

如下的关系 ： 

Au=l／MAx．Av=1~NAy 

F(“， )称为图像信号的，(m，17,)的频谱，一般它 

是复量，可以写成： 

F(u， )=I F(u， )l ’或F(u， )=R(“，口)+ 

(“， ) 

其中， (u， )、，(u， )分别为F(“， )的实部和虚 

部。 

F(u， )的模为： 

l，(u，口)I=[R(“，口) +，(“，v) ]∽ 

称为 m，n)的振幅谱。 

相角为： 

(M， )=arctan(，(M， )／R(M， )) 

称为 m，n)的相位谱。 

从以上傅里叶变换的特点可以知道，对于数字图 

像进行二维傅里叶变换之后，r(o，0)是函数，(m，／7,) 

的所有取值之和，通常称其为函数傅里叶变换的直流 

分量。可见高能量主要集中在低频分量上。 

1．2 傅里叶变换作卷积 

两个数字图像卷积的傅里叶变换等于这两个数字 

图像分别作傅里叶变换后的卷积 。那么，两个数 

字图像分别作傅里叶变换后卷积的傅里叶反变换就是 

这两个图像的卷积。两个数字图像作卷积总是把高能 

量集中在模型中心的低频分量上，只要选取适当的阈 

值就会利用低频分量进行模式定位。通过傅里叶变换 

以及它的逆变换就可以得到两个函数的卷积。 

根据傅里叶变换运算的性质，傅里叶变换可以应 

用于图像中定位目标。也就是所谓的模式匹配。 

而在进行模式定位之前，对于目标图像要做出相 

应的处理。模式匹配要求原始图像和提取的模式图像 

必须都是二值图像。需要定位的特征目标需要用白色 

显示 其余的用0进行填充。根据卷积的相关性，填充 

之后的图像需要是M×M的方阵。被匹配的数字图像 

和从中提取的特征目标除去填充部分外必须保持完全 
一 致。 

图2 实体定位拟定流程 
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以上各流程中实体定位 Matlab机器实现效果如 

图3所示。 

频监控中目标跟踪定位的难题。特征的提取、阴影的 

消除 和检测都是比较容易完成的，目标的检测与跟 

图 3 代码运行效果 

上面是以视频监控录像中的一帧图像做的定位实 

验，当提取了体征目标(d)之后，对于其他各帧的图像 

均进行以上四步的工作，那么，只要是特征目标还在视 

频的监控范围之内，电脑会不断地发出警报，并且更新 

在各帧图像中的位置，通过这样就可以做到跟踪定位。 

2．3 实验检验 

数码视频监控器的视觉范围是有限的，当物体在 

监控视频的视觉范围 ’ 之内，它在视觉范围中做如 

下八个方向的运动(见图4)，那么视频监控会记录下 

它所经过的位置，时间间隔为5秒。 

中的难题。 

踪都是智能监控比较难的地方。 

如果没有人为因素的干预很难做 

到自动定位，更别说目标的自动识 

别了。为了做好后续的检测与跟 

踪  ̈，在目标提取的时候，可以提 

取特征目标的不变特征，也就是说 

采取模糊提取，精确定位。 

文中只是做到了理想状态的 

目标特征较稳定的跟踪定位，对于 

目标的自动识别需要做进一步的 

研究，能做到自动识别是视频监控 
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