
ＪｏｕｒｎａｌｏｆＳｏｕｔｈｅａｓｔＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ牗ＥｎｇｌｉｓｈＥｄｉｔｉｏｎ牘　Ｖｏｌ．２４牞Ｎｏ．２牞ｐｐ．１９２－１９６ Ｊｕｎｅ２００８　ＩＳＳＮ１００３—７９８５

Ｆａｓｔｇｌｏｂａｌｍｏｔｉｏｎｅｓｔｉｍａｔｉｏｎａｎｄｍｏｖｉｎｇｏｂｊｅｃｔｅｘｔｒａｃｔｉｏｎ
ａｌｇｏｒｉｔｈｍｉｎｉｍａｇｅｓｅｑｕｅｎｃｅｓ

ＺｈａｎｇＴａｏ　 ＦｅｉＳｈｕｍｉｎ　ＬｉＸｉａｏｄｏｎｇ　 ＬｕＨｏｎｇ
牗ＫｅｙＬａｂｏｒａｔｏｒｙｏｆＭｅａｓｕｒｅｍｅｎｔａｎｄＣｏｎｔｒｏｌｏｆＣｏｍｐｌｅｘＳｙｓｔｅｍｓｏｆＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇｏｆＭｉｎｉｓｔｒｙｏｆＥｄｕｃａｔｉｏｎ牞

ＳｏｕｔｈｅａｓｔＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ牞Ｎａｎｊｉｎｇ２１００９６牞Ｃｈｉｎａ牘

Ａｂｓｔｒａｃｔ牶Ａ ｎｏｖｅｌａｎｄｅｆｆｅｃｔｉｖｅａｐｐｒｏａｃｈｔｏｇｌｏｂａｌｍｏｔｉｏｎ
ｅｓｔｉｍａｔｉｏｎａｎｄｍｏｖｉｎｇｏｂｊｅｃｔｅｘｔｒａｃｔｉｏｎｉｓｐｒｏｐｏｓｅｄ．Ｆｉｒｓｔ牞ｔｈｅ
ｔｒａｎｓｌａｔｉｏｎａｌｍｏｔｉｏｎｍｏｄｅｌｉｓｕｓｅｄｂｅｃａｕｓｅｏｆｔｈｅｆａｃｔｔｈａｔ
ｃｏｍｐｌｅｘｍｏｔｉｏｎｃａｎｂｅｄｅｃｏｍｐｏｓｅｄａｓａｓｕｍｏｆｔｒａｎｓｌａｔｉｏｎａｌ
ｃｏｍｐｏｎｅｎｔｓ．Ｔｈｅｎｉｎｔｈｉｓａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎ牞ｔｈｅｅｄｇｅｇｒａｙｈｏｒｉｚｏｎｔａｌ
ａｎｄｖｅｒｔｉｃａｌｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎｓａｒｅｕｓｅｄａｓｔｈｅｂｌｏｃｋｍａｔｃｈｉｎｇｆｅａｔｕｒｅｆｏｒ
ｔｈｅｍｏｔｉｏｎｖｅｃｔｏｒｓｅｓｔｉｍａｔｉｏｎ．Ｔｈｅｐｒｏｐｏｓｅｄａｌｇｏｒｉｔｈｍｒｅｄｕｃｅｓ
ｔｈｅｍｏｔｉｏｎｅｓｔｉｍａｔｉｏｎｃｏｍｐｕｔａｔｉｏｎｓｂｙｃａｌｃｕｌａｔｉｎｇｔｈｅｏｎｅ
ｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌｖｅｃｔｏｒｓｒａｔｈｅｒｔｈａｎｔｈｅｔｗｏｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌｏｎｅｓ．Ｏｎｃｅ
ｔｈｅｇｌｏｂａｌｍｏｔｉｏｎｉｓｒｏｂｕｓｔｌｙｅｓｔｉｍａｔｅｄ牞ｒｅｌａｔｉｖｅｌｙｓｔａｔｉｏｎａｒｙ
ｂａｃｋｇｒｏｕｎｄｃａｎｂｅａｌｍｏｓｔｃｏｍｐｌｅｔｅｌｙｅｌｉｍｉｎａｔｅｄｔｈｒｏｕｇｈｔｈｅ
ｉｎｔｅｒｆｒａｍｅｄｉｆｆｅｒｅｎｃｅｍｅｔｈｏｄ．Ｔｏａｃｈｉｅｖｅａｎａｃｃｕｒａｔｅｏｂｊｅｃｔ
ｅｘｔｒａｃｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔ牞ｔｈｅｈｉｇｈｅｒｏｒｄｅｒｓｔａｔｉｓｔｉｃｓ牗ＨＯＳ牘ａｌｇｏｒｉｔｈｍｉｓ
ｕｓｅｄ ｔｏ ｄｉｓｃｒｉｍｉｎａｔｅ ｂａｃｋｇｒｏｕｎｄｓ ａｎｄ ｍｏｖｉｎｇ ｏｂｊｅｃｔｓ．
Ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌｒｅｓｕｌｔｓｖａｌｉｄａｔｅｔｈａｔｔｈｅｐｒｏｐｏｓｅｄｍｅｔｈｏｄｉｓａｎ
ｅｆｆｅｃｔｉｖｅｗａｙｆｏｒｇｌｏｂａｌｍｏｔｉｏｎｅｓｔｉｍａｔｉｏｎａｎｄｏｂｊｅｃｔｅｘｔｒａｃｔｉｏｎ．
Ｋｅｙｗｏｒｄｓ牶ｇｌｏｂａｌｍｏｔｉｏｎｅｓｔｉｍａｔｉｏｎ牷ｅｄｇｅｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎ牷ｈｉｇｈｅｒ
ｏｒｄｅｒｓｔａｔｉｓｔｉｃｓ牷ｍｏｖｉｎｇｏｂｊｅｃｔｅｘｔｒａｃｔｉｏｎ

Ｒｅｃｅｉｖｅｄ２００７１０２６．
Ｂｉｏｇｒａｐｈｉｅｓ牶ＺｈａｎｇＴａｏ牗１９８１—牘牞ｍａｌｅ牞ｇｒａｄｕａｔｅ牷ＦｅｉＳｈｕｍｉｎ牗ｃｏｒｒｅｓｐｏｎｄ
ｉｎｇａｕｔｈｏｒ牘牞ｍａｌｅ牞ｄｏｃｔｏｒ牞ｐｒｏｆｅｓｓｏｒ牞ｓｍｆｅｉ＠ｓｅｕ．ｅｄｕ．ｃｎ．
Ｆｏｕｎｄａｔｉｏｎｉｔｅｍ牶ＴｈｅＮａｔｉｏｎａｌＮａｔｕｒａｌＳｃｉｅｎｃｅＦｏｕｎｄａｔｉｏｎｏｆＣｈｉｎａ牗Ｎｏ．
６０５７４００６牘．
Ｃｉｔａｔｉｏｎ牶ＺｈａｎｇＴａｏ牞ＦｅｉＳｈｕｍｉｎ牞ＬｉＸｉａｏｄｏｎｇ牞ｅｔａｌ．Ｆａｓｔｇｌｏｂａｌｍｏｔｉｏｎｅｓ
ｔｉｍａｔｉｏｎａｎｄｍｏｖｉｎｇｏｂｊｅｃｔｅｘｔｒａｃｔｉｏｎａｌｇｏｒｉｔｈｍｉｎｉｍａｇｅｓｅｑｕｅｎｃｅｓ犤Ｊ犦．
ＪｏｕｒｎａｌｏｆＳｏｕｔｈｅａｓｔＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ牗ＥｎｇｌｉｓｈＥｄｉｔｉｏｎ牘牞２００８牞２４牗２牘牶１９２ １９６．

Ｍｏｔｉｏｎｅｓｔｉｍａｔｉｏｎｉｓａｋｅｙｔｅｃｈｎｉｑｕｅｉｎｉｍａｇｅｓｅ
ｑｕｅｎｃｅｓｃｏｍｐｒｅｓｓｉｏｎａｎｄｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ牞ａｎｄｉｎｃｏｍｐｕｔｅｒ

ｖｉｓｉｏｎ．Ａｎｕｍｂｅｒｏｆｖｅｒｙｄｉｆｆｅｒｅｎｔｍｏｔｉｏｎｅｓｔｉｍａｔｉｏｎａｌｇｏ
ｒｉｔｈｍｓｈａｖｅｂｅｅｎｐｒｏｐｏｓｅｄ犤１６犦．Ｔｈｅｓｅａｌｇｏｒｉｔｈｍｓａｒｅｄｅｖｅｌ
ｏｐｅｄｆｏｒｄｉｆｆｅｒｅｎｔａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｓｓｕｃｈａｓｉｍａｇｅｓｅｑｕｅｎｃｅｓａｎａｌ
ｙｓｉｓ牞ｍａｃｈｉｎｅｖｉｓｉｏｎ牞ｒｏｂｏｔｉｃｓ牞ａｎｄｉｍａｇｅｓｅｑｕｅｎｃｅｓｒｅｓｔｏｒａ
ｔｉｏｎ．
　Ｔｒａｄｉｔｉｏｎａｌｌｙ牞ｍｏｔｉｏｎｅｓｔｉｍａｔｉｏｎｔｅｃｈｎｉｑｕｅｓａｒｅｃａｔｅｇｏ
ｒｉｚｅｄｉｎｔｏｔｗｏｂｒｏａｄｔｙｐｅｓ牶ｐｉｘｅｌｒｅｃｕｒｓｉｖｅａｎｄｂｌｏｃｋｍａｔｃｈ
ｉｎｇ．Ｂｏｔｈｍｅｔｈｏｄｓａｒｅｂａｓｅｄｏｎｔｈｅ２Ｄｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎｅｘｔｒａｃ
ｔｅｄｆｒｏｍｓｕｃｃｅｓｓｉｖｅｐｉｃｔｕｒｅｆｒａｍｅｓ．
　Ｔｈｅｐｉｘｅｌｒｅｃｕｒｓｉｖｅｍｅｔｈｏｄｐｒｅｄｉｃｔｓｔｈｅｄｉｓｐｌａｃｅｍｅｎｔｏｆ
ｅａｃｈｐｉｘｅｌｒｅｃｕｒｓｉｖｅｌｙｆｒｏｍｉｔｓｎｅｉｇｈｂｏｒｉｎｇｐｉｘｅｌｓ犤７９犦．Ｔｈｅ
ｂｌｏｃｋｍａｔｃｈｉｎｇｍｅｔｈｏｄ牞ｏｎｔｈｅｏｔｈｅｒｈａｎｄ牞ｅｓｔｉｍａｔｅｓｔｈｅｄｉｓ
ｐｌａｃｅｍｅｎｔｖｅｃｔｏｒｓｂｙｃｏｍｐａｒｉｎｇｔｈｅｇｒａｙｌｅｖｅｌｓｏｆｓｕｃｃｅｓ
ｓｉｖｅｆｒａｍｅｓｏｎａｂｌｏｃｋｂｙｂｌｏｃｋｂａｓｉｓ犤１０１３犦．
　Ａｔｐｒｅｓｅｎｔ牞ｔｈｅｂｌｏｃｋｍａｔｃｈｉｎｇａｌｇｏｒｉｔｈｍｓａｔｔｒａｃｔｍｏｓｔｏｆ
ｔｈｅａｔｔｅｎｔｉｏｎｂｅｃａｕｓｅｏｆｔｈｅｉｒｓｉｍｐｌｉｃｉｔｙａｎｄｅｆｆｅｃｔｉｖｅｎｅｓｓ牞
ａｎｄ牞ｍｏｒｅｏｖｅｒ牞ｔｈｅｂｌｏｃｋｍａｔｃｈｉｎｇａｌｇｏｒｉｔｈｍｓａｒｅｍｏｒｅ
ｓｕｉｔａｂｌｅｆｏｒａｓｉｍｐｌｅｈａｒｄｗａｒｅｒｅａｌｉｚａｔｉｏｎ．
　Ｉｎｂｌｏｃｋｂａｓｅｄｍｏｔｉｏｎｅｓｔｉｍａｔｉｏｎ牞ａｎｉｍａｇｅｆｒａｍｅｉｓｄｉ
ｖｉｄｅｄｉｎｔｏｓｑｕａｒｅｂｌｏｃｋｓ牞ｔｙｐｉｃａｌｌｙｏｆｓｉｚｅ８×８ｏｒ１６×１６．
Ｆｏｒｅａｃｈｂｌｏｃｋ牞ａｓｅａｒｃｈｓｐａｃｅｉｓｄｅｆｉｎｅｄｉｎｔｈｅｐｒｅｖｉｏｕｓ
ｆｒａｍｅ．Ｔｈｅｃｏｎｖｅｎｔｉｏｎａｌａｐｐｒｏａｃｈｉｓｔｏｐｅｒｆｏｒｍａｃｏｍｐｕｔａ
ｔｉｏｎｉｎｔｅｎｓｉｖｅｅｘｈａｕｓｔｉｖｅｓｅａｒｃｈｔｏｆｉｎｄｔｈｅｂｅｓｔｍａｔｃｈｗｉｔｈ

ｒｅｓｐｅｃｔｔｏｔｈｅｍｅａｎａｂｓｏｌｕｔｅｄｉｆｆｅｒｅｎｃｅｍｅａｓｕｒｅ．Ｔｈｅｉｍｐｌｅ
ｍｅｎｔａｔｉｏｎａｌｗａｙｓｒｅｑｕｉｒｅｓｍａｓｓｉｖｅｃｏｍｐｕｔａｔｉｏｎａｌｅｆｆｏｒｔｓａｎｄ
ｈｕｇｅｈａｒｄｗａｒｅｃｏｓｔｓｔｏａｃｈｉｅｖｅｓｉｇｎｉｆｉｃａｎｔｓｐｅｅｄ．
　Ｔｈｉｓｐａｐｅｒｐｒｏｐｏｓｅｓａｆａｓｔｆｅａｔｕｒｅｂａｓｅｄｂｌｏｃｋｍａｔｃｈｉｎｇ
ａｌｇｏｒｉｔｈｍｔｏｅｓｔｉｍａｔｅｔｈｅｇｌｏｂａｌｍｏｔｉｏｎｂｙｕｓｉｎｇｔｈｅｍｅｔｈｏｄ
ｏｆｅｄｇｅｇｒａｙｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎ．Ｔｈｅｈｏｒｉｚｏｎｔａｌａｎｄｖｅｒｔｉｃａｌｐｒｏｊｅｃ
ｔｉｏｎｓａｒｅｔｈｅｓｕｍｓｏｆｔｈｅｐｉｘｅｌｖａｌｕｅｓｏｆｔｈｅｈｏｒｉｚｏｎｔａｌａｎｄ
ｖｅｒｔｉｃａｌｌｉｎｅｓ牞ｒｅｓｐｅｃｔｉｖｅｌｙ．Ｓｏｔｈｅｈｏｒｉｚｏｎｔａｌａｎｄｖｅｒｔｉｃａｌ
ｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎｓｗｉｔｈｉｎａｂｌｏｃｋａｒｅｔｈｅｌｏｗｆｒｅｑｕｅｎｃｙｆｅａｔｕｒｅｓｏｆ
ｔｈｅｂｌｏｃｋ．Ｉｆｔｗｏｂｌｏｃｋｓａｒｅｓｉｍｉｌａｒ牞ｔｈｅｉｒｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎｆｅａｔｕｒｅｓ
ｓｈｏｕｌｄｂｅｓｉｍｉｌａｒ．Ｔｈｉｓｍｏｔｉｖａｔｅｓｕｓｔｏｐｅｒｆｏｒｍｍｏｔｉｏｎｅｓｔｉ
ｍａｔｉｏｎｉｎｔｈｅｆｅａｔｕｒｅｄｏｍａｉｎ．
　Ｓｉｎｃｅｔｈｅｈｉｇｈｅｒｏｒｄｅｒｓｔａｔｉｓｔｉｃｓ牗ＨＯＳ牘ａｌｇｏｒｉｔｈｍｈａｓｔｈｅ
ｍｅｒｉｔｏｆｂｅｉｎｇａｂｌｅｔｏｅｘｔｒａｃｔｎｏｎＧａｕｓｓｉａｎｓｉｇｎａｌｓｆｒｏｍ
Ｇａｕｓｓｉａｎｓｉｇｎａｌｓ牞ｔｈｅｍｅｔｈｏｄｂａｓｅｄｏｎｆｏｕｒｍｏｍｅｎｔｓｏｆ
ｄｉｆｆｅｒｅｎｃｅｉｍａｇｅｆｏｒｅｘｔｒａｃｔｉｎｇｍｏｖｉｎｇｏｂｊｅｃｔｓ犤１４犦ｉｓｕｓｅｄｉｎ
ｔｈｉｓｐａｐｅｒ．Ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌｒｅｓｕｌｔｓｄｅｍｏｎｓｔｒａｔｅｔｈａｔｔｈｅｍｅｔｈｏｄ
ｐｒｏｐｏｓｅｄｉｎｔｈｉｓｐａｐｅｒｉｓｍｏｒｅｅｆｆｅｃｔｉｖｅ．

１　ＧｌｏｂａｌＭｏｔｉｏｎＭｏｄｅｌｉｎｇａｎｄＧｌｏｂａｌＭｏｔｉｏｎＥｓ
ｔｉｍａｔｉｏｎ

１１　Ｇｌｏｂａｌｍｏｔｉｏｎｍｏｄｅｌｉｎｇ

　Ｔｈｅｃｈｏｉｃｅｏｆｔｈｅａｐｐｒｏｐｒｉａｔｅｍｏｔｉｏｎｍｏｄｅｌｄｅｐｅｎｄｓｏｎ
ｔｈｅｔａｒｇｅｔａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎａｎｄａｖａｒｉｅｔｙｏｆｍｏｔｉｏｎｍｏｄｅｌｓｃａｎｂｅ
ｔａｋｅｎｉｎｔｏａｃｃｏｕｎｔ犤１５犦．
　Ｔｈｅｓｕｃｃｅｓｓｏｆｔｈｅｔｒａｎｓｌａｔｉｏｎａｌｍｏｔｉｏｎｍｏｄｅｌｉｓｐｒｉｍａｒｉｌｙ
ｄｕｅｔｏｉｔｓｓｉｍｐｌｉｃｉｔｙａｎｄｉｔｉｓｊｕｓｔｉｆｉｅｄｂｙｔｈｅｆａｃｔｔｈａｔｃｏｍ
ｐｌｅｘｍｏｔｉｏｎｃａｎｂｅｄｅｃｏｍｐｏｓｅｄａｓａｓｕｍｏｆｔｒａｎｓｌａｔｉｏｎａｌ
ｃｏｍｐｏｎｅｎｔｓ．Ｗｉｔｈｔｈｅｐｅｒｓｐｅｃｔｉｖｅｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎａｎｄａｒｉｇｉｄ
ｐｌａｎｅａｓｓｕｍｐｔｉｏｎｏｆａｎｏｂｊｅｃｔｓｕｒｆａｃｅ牞ｔｈｅｍａｐｐｉｎｇｆｒｏｍｔｈｅ
ｐｏｉｎｔ牗ｘ１牞ｙ１牘ｏｎｔｈｅａｒｂｉｔｒａｒｉｌｙｓｈａｐｅｄｏｂｊｅｃｔｉｎｔｈｅｃｕｒｒｅｎｔ
ｆｒａｍｅｉｎｔｏｔｈｅｐｏｉｎｔ牗ｘ２牞ｙ２牘ｉｎｔｈｅｎｅｘｔｆｒａｍｅｉｓｄｅｓｃｒｉｂｅｄ
ｂｙａｖｅｃｔｏｒ狖ｄｘ牞ｄｙ狚．Ａｎｄｔｈｅｇｌｏｂａｌｍｏｔｉｏｎｉｓｍｏｄｅｌｅｄｂｙ

ｘ２
ｙ{ }
２
＝
ｘ１
ｙ{ }
１
＋
ｄｘ
ｄ{ }
ｙ

牗１牘

ｗｈｅｒｅ牗ｘ１牞ｙ１牘ａｎｄ牗ｘ２牞ｙ２牘ａｒｅｔｈｅｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｓｏｆｃｏｒｒｅ
ｓｐｏｎｄｉｎｇｐｏｉｎｔｓｉｎｔｈｅｔｗｏｃｏｎｓｅｃｕｔｉｖｅｉｍａｇｅｆｒａｍｅｓ牞ｒｅ
ｓｐｅｃｔｉｖｅｌｙ．Ｔｈｅｖｅｃｔｏｒ狖ｄｘ牞ｄｙ狚ｄｅｆｉｎｅｓｔｈｅｔｒａｎｓｌａｔｉｏｎｏｆｔｈｅ
ｃａｍｅｒａｂｅｔｗｅｅｎｆｒａｍｅｓ．

１２　Ｈｏｒｉｚｏｎｔａｌｍｏｔｉｏｎｄｘｅｓｔｉｍａｔｉｏｎ

　Ｓｉｎｃｅｍｏｖｉｎｇｏｂｊｅｃｔｓｕｓｕａｌｌｙｏｃｃｕｐｙｔｈｅｃｅｎｔｒｅｏｆａｎｙ
ｓｃｅｎｅ牞ｔｈｅｍａｒｇｉｎｓｏｆｔｈｅｉｍａｇｅｃａｎｂｅｃｏｎｓｉｄｅｒｅｄａｓｔｈｅ
ｂａｃｋｇｒｏｕｎｄ．Ｔｈｕｓａｂｌｏｃｋｗｈｉｃｈｈａｓｈ×Ｎｐｉｘｅｌｓｉｓｓｅｌｅｃｔｅｄ
ａｔｔｈｅｔｏｐｏｆｔｈｅｉｍａｇｅｗｉｔｈａｓｉｚｅｏｆＭ×Ｎ．
　Ｔｈｅｖｅｒｔｉｃａｌｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎｓｏｆｅａｃｈｃｏｌｕｍｎｃｏｎｔａｉｎｉｎｆｏｒｍａ
ｔｉｏｎｏｆｔｈｅｇｒａｙｌｅｖｅｌｓｏｆｉｔｓｐｉｘｅｌｓａｌｏｎｇｖｅｒｔｉｃａｌｄｉｒｅｃｔｉｏｎｓ牷
ｔｈｕｓ牞ｗｅｃａｎｕｓｅｔｈｅｍａｓｆｅａｔｕｒｅｓｏｆｔｈｅｓｕｂｂｌｏｃｋｃｏｎｓｉｄ
ｅｒｅｄ．



　Ｆｉｒｓｔ牞ｔｈｅｖｅｒｔｉｃａｌｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎｓｏｆｅａｃｈｃｏｌｕｍｎｉｎｔｈｅｂｌｏｃｋ
ｏｆｔｈｅｃｕｒｒｅｎｔｆｒａｍｅｋａｒｅｄｅｔｅｒｍｉｎｅｄｕｓｉｎｇＥｑ．牗２牘牞ａｎｄｃｏｍ
ｐｏｓｅａｏｎｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎｖｅｃｔｏｒＨｋ牗ｓｅｅＦｉｇ．１牗ａ牘牘．

Ｈｋ牗ｊ牘＝∑
ｈ

ｉ＝０
ｆｋ牗ｉ牞ｊ牘　　ｊ＝１牞２牞爥牞Ｎ 牗２牘

Ｈｋ＝狖Ｈｋ牗１牘牞Ｈｋ牗２牘牞爥牞Ｈｋ牗Ｎ牘狚 牗３牘

ｗｈｅｒｅｆｋ牗ｉ牞ｊ牘ｄｅｎｏｔｅｓｔｈｅｇｒａｙｌｅｖｅｌａｔｔｈｅ牗ｉ牞ｊ牘ｐｏｓｉｔｉｏｎｏｆ
ｆｒａｍｅｋ．

Ｆｉｇ．１　Ｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎｓｉｎａｓｕｂｂｌｏｃｋｏｆｔｈｅｋｔｈｆｒａｍｅ．牗ａ牘
Ｖｅｒｔｉｃａｌｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎｓｉｎｔｈｅｈ×Ｎｂｌｏｃｋ牷牗ｂ牘Ｈｏｒｉｚｏｎｔａｌｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎｓ
ｉｎｔｈｅＭ×ｈｂｌｏｃｋ

　Ｔｏｒｅｄｕｃｅｔｈｅｉｎｆｌｕｅｎｃｅｏｆｔｈｅｓｌｏｗｃｈａｎｇｅｏｆｉｍａｇｅｔｅｘ
ｔｕｒｅｔｏｔｈｅｂａｃｋｇｒｏｕｎｄ牞ｗｅｓｕｂｔｒａｃｔｔｈｅｓｕｂｓｅｑｕｅｎｔｉｔｅｍｏｆ
ｔｈｅｖｅｃｔｏｒＨｋｆｒｏｍｔｈｅｐｒｅｖｉｏｕｓｏｎｅ牞ａｎｄｏｂｔａｉｎａ１×牗Ｎ－
１牘ｖｅｃｔｏｒＨＤ牗ｋ牘．

ＨＤ牗ｋ牘＝狖ＨＤ牗ｋ牘牗１牘牞ＨＤ牗ｋ牘牗２牘牞爥牞ＨＤ牗ｋ牘牗Ｎ－１牘狚 牗４牘

ＨＤ牗ｋ牘牗ｉ牘＝Ｈｋ牗ｉ牘－Ｈｋ牗ｉ＋１牘　　ｉ＝１牞２牞爥牞Ｎ－１牗５牘

　Ａｎｄｆｏｒｔｈｅｐｒｅｖｉｏｕｓｆｒａｍｅ牞ｗｅｃａｎｏｂｔａｉｎｖｅｃｔｏｒｓＨｋ－１
ａｎｄＨＤ牗ｋ－１牘．
　Ｔｈｅｎｗｅｃｈｏｏｓｅａｖａｌｕｅｍａｎｄａｓｓｕｍｅｔｈａｔｔｈｅｔｒａｎｓｌａ
ｔｉｏｎａｌｒａｎｇｅｏｆｔｈｅｃａｍｅｒａｉｓｌｅｓｓｔｈａｎｍ．
　ＴｈｅＮ－２ｍ＋１ｅｌｅｍｅｎｔｓａｒｅｔａｋｅｎｆｒｏｍｔｈｅｍｔｈｉｔｅｍｉｎ
ＨＤ牗ｋ牘ａｎｄｔｈｅｓｅｅｌｅｍｅｎｔｓｃｏｍｐｏｓｅａｖｅｃｔｏｒＨｍ牗ｋ牘．

Ｈｍ牗ｋ牘＝狖ＨＤ牗ｋ牘牗ｍ牘牞ＨＤ牗ｋ牘牗ｍ＋１牘牞爥牞ＨＤ牗ｋ牘牗Ｎ－ｍ牘狚
牗６牘

　ＡｎｄｔｈｅｎＮ－２ｍ＋１ｅｌｅｍｅｎｔｓａｒｅｔａｋｅｎｆｒｏｍｔｈｅｉｔｈ牗ｉ
＝１牞２牞爥牞２ｍ－１牘ｉｔｅｍｉｎＨＤ牗ｋ－１牘．Ｔｈｅｓｅｃａｎｃｏｍｐｏｓｅ２ｍ
－１ｖｅｃｔｏｒｓＨｍ牗ｋ－１牘牗ｉ牘牗ｉ＝１牞２牞爥牞２ｍ－１牘．

Ｈｍ牗ｋ－１牘牗ｉ牘＝狖ＨＤ牗ｋ－１牘牗ｉ牘牞ＨＤ牗ｋ－１牘牗ｉ＋１牘牞爥牞
　　ＨＤ牗ｋ－１牘牗Ｎ－２ｍ＋ｉ牘狚　　ｉ＝１牞２牞爥牞２ｍ－１牗７牘

　ＴｈｅｃｏｓｔｆｕｎｃｔｉｏｎＳａｖｇＨ ｉｓｃａｌｃｕｌａｔｅｄｕｓｉｎｇｔｈｅｖａｌｕｅｓｏｆ
ｏｎｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎａｒｒａｙｓ．Ｔｈｅｃｏｓｔｆｕｎｃｔｉｏｎｉｓｄｅ
ｆｉｎｅｄｂｙ

ＳａｖｇＨ牗ｉ牘＝
１

Ｎ－２ｍ＋１∑
Ｎ－２ｍ＋１

ｊ＝１
牗Ｈｍ牗ｋ牘牗ｊ牘－Ｈｍ牗ｋ－１牘牗ｉ牘牗ｊ牘牘

　　ｉ＝１牞２牞爥牞２ｍ－１ 牗８牘

　Ｄｅｔｅｒｍｉｎｅｉｗｈｉｃｈｈａｓａｃｏｒｒｅｓｐｏｎｄｅｎｃｅｗｉｔｈｔｈｅｍｉｎｉ
ｍｕｍｏｆＳａｖｇＨ牗ｉ牘牶

ｉ＝ａｒｇｍｉｎＳａｖｇＨ牗ｉ牘　　ｉ＝１牞２牞爥牞２ｍ－１ 牗９牘

　Ｌｅｔｄｘ＝ｉ－ｍ牞ｗｈｅｒｅｄｘｉｓｔｈｅｈｏｒｉｚｏｎｔａｌｇｌｏｂａｌｍｏｔｉｏｎ

ｂｅｔｗｅｅｎｔｗｏｃｏｎｔｉｎｕｏｕｓｆｒａｍｅｓ．Ｉｆｄｘｉｓｐｏｓｉｔｉｖｅ牞ｉｔｓｈｏｗｓｔｈｅ
ｃａｍｅｒａｍｏｖｅｓｔｏｔｈｅｌｅｆｔｄｘｐｉｘｅｌ．Ｏｔｈｅｒｗｉｓｅ牞ｔｈｅｃａｍｅｒａ
ｍｏｖｅｓｔｏｔｈｅｒｉｇｈｔｄｘ ｐｉｘｅｌ．

１３　Ｖｅｒｔｉｃａｌｍｏｔｉｏｎｄｙｅｓｔｉｍａｔｉｏｎ

　Ｂｅｉｎｇｓｉｍｉｌａｒｔｏｔｈｅｈｏｒｉｚｏｎｔａｌｍｏｔｉｏｎｅｓｔｉｍａｔｉｏｎ牞ａｒｅｇｉｏｎ
ｗｈｉｃｈｈａｓＭ×ｈｐｉｘｅｌｓｉｓｓｅｌｅｃｔｅｄｏｎｔｈｅｌｅｆｔｏｆｔｈｅｉｍａｇｅ．
Ｆｉｇ．１牗ｂ牘ｓｈｏｗｓｔｈｅｓｔｅｐｏｆｔｈｅｈｏｒｉｚｏｎｔａｌｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎｓｏｆ
ｅａｃｈｒｏｗｉｎｔｈｅｂｌｏｃｋ．

Ｖｋ牗ｉ牘＝∑
ｈ

ｊ＝１
ｆｋ牗ｉ牞ｊ牘　　ｉ＝１牞２牞爥牞Ｍ 牗１０牘

Ｖｋ ＝狖Ｖｋ牗１牘牞Ｖｋ牗２牘牞爥牞Ｖｋ牗Ｍ牘狚 牗１１牘

ｗｈｅｒｅｆｋ牗ｉ牞ｊ牘ｄｅｎｏｔｅｓａｇｒａｙｌｅｖｅｌａｔｔｈｅ牗ｉ牞ｊ牘ｐｏｓｉｔｉｏｎｏｆ
ｆｒａｍｅｋ．
　ＷｅｓｕｂｔｒａｃｔｔｈｅｓｕｂｓｅｑｕｅｎｔｉｔｅｍｏｆｔｈｅｖｅｃｔｏｒＶｋｆｒｏｍｔｈｅ
ｐｒｅｖｉｏｕｓｏｎｅ牞ａｎｄｏｂｔａｉｎａ１×牗Ｍ－１牘ｖｅｃｔｏｒＶＤ牗ｋ牘．

ＶＤ牗ｋ牘 ＝狖ＶＤ牗ｋ牘牗１牘牞ＶＤ牗ｋ牘牗２牘牞爥牞ＶＤ牗ｋ牘牗Ｍ－１牘狚牗１２牘

　ＶＤ牗ｋ牘牗ｉ牘＝Ｖｋ牗ｉ牘－Ｖｋ牗ｉ＋１牘　　ｉ＝１牞２牞爥牞Ｍ－１牗１３牘

　Ａｎｄｆｏｒｔｈｅｐｒｅｖｉｏｕｓｆｒａｍｅ牞ｗｅｃａｎｏｂｔａｉｎｖｅｃｔｏｒｓＶｋ－１
ａｎｄＶＤ牗ｋ－１牘．
　Ｔｈｅｎｗｅｃｈｏｏｓｅａｖａｌｕｅｍａｎｄａｓｓｕｍｅｔｈａｔｔｈｅｔｒａｎｓｌａ
ｔｉｏｎａｌｒａｎｇｅｏｆｔｈｅｃａｍｅｒａｉｓｌｅｓｓｔｈａｎｍ．
　ＴｈｅＮ－２ｍ＋１ｅｌｅｍｅｎｔｓａｒｅｃｕｔｆｒｏｍｔｈｅｍｔｈｉｔｅｍｉｎ
ＶＤ牗ｋ牘ａｎｄｔｈｅｓｅｅｌｅｍｅｎｔｓｃｏｍｐｏｓｅａｖｅｃｔｏｒＶｍ牗ｋ牘．

　Ｖｍ牗ｋ牘＝狖ＶＤ牗ｋ牘牗ｍ牘牞ＶＤ牗ｋ牘牗ｍ＋１牘牞爥牞ＶＤ牗ｋ牘牗Ｍ－ｍ牘狚牗１４牘

　Ｔｈｅｎｗｅｏｂｔａｉｎ２ｍ－１ｖｅｃｔｏｒｓＶｍ牗ｋ－１牘牗ｉ牘ｂｙｔａｋｉｎｇｔｈｅ
ＶＤ牗ｋ－１牘ｆｒｏｍｔｈｅｉｔｈ牗ｉ＝１牞２牞爥牞２ｍ－１牘ｅｌｅｍｅｎｔ．

　Ｖｍ牗ｋ－１牘牗ｉ牘 ＝狖ＶＤ牗ｋ－１牘牗ｉ牘牞ＶＤ牗ｋ－１牘牗ｉ＋１牘牞爥牞
ＶＤ牗ｋ－１牘牗Ｍ－２ｍ＋ｉ牘狚　　ｉ＝１牞２牞爥牞２ｍ－１

牗１５牘

　Ｔｈｅｃｏｓｔｆｕｎｃｔｉｏｎｉｓｄｅｆｉｎｅｄｂｙ

　ＳａｖｇＶ牗ｉ牘＝
１

Ｍ－２ｍ＋１∑
Ｍ－２ｍ＋１

ｊ＝１
牗Ｖｍ牗ｋ牘牗ｊ牘－Ｖｍ牗ｋ－１牘牗ｉ牘牗ｊ牘牘

　　ｉ＝１牞２牞爥牞２ｍ－１ 牗１６牘

　ＦｉｎｄｉｗｈｉｃｈｉｓｃｏｒｒｅｓｐｏｎｄｉｎｇｔｏｔｈｅｍｉｎｉｍｕｍｏｆＳａｖｇＶ牗ｉ牘牶

ｉ＝ａｒｇｍｉｎＳａｖｇＶ牗ｉ牘　　ｉ＝１牞２牞爥牞２ｍ－１ 牗１７牘

　Ｌｅｔｄｙ＝ｉ－ｍ牞ｗｈｅｒｅｄｙｉｓｔｈｅｖｅｒｔｉｃａｌｇｌｏｂａｌｍｏｔｉｏｎｅｓｔｉ
ｍａｔｉｏｎｂｅｔｗｅｅｎｔｗｏｃｏｎｔｉｎｕｏｕｓｆｒａｍｅｓ．Ｉｆｄｙｉｓｐｏｓｉｔｉｖｅ牞ｉｔ
ｓｈｏｗｓｔｈｅｃａｍｅｒａｍｏｖｅｓｕｐｄｙｐｉｘｅｌ．Ｉｎｖｅｒｓｅｌｙ牞ｔｈｅｃａｍｅｒａ
ｍｏｖｅｓｄｏｗｎ ｄｙ ｐｉｘｅｌ．

１４　Ｇｌｏｂａｌｍｏｔｉｏｎｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔ

　Ｉｎｔｈｉｓｓｅｃｔｉｏｎ牞ｗｅｕｓｅｔｈｅｔｙｐｉｃａｌｉｍａｇｅｓｅｑｕｅｎｃｅＣｏａｓｔ
ｇｕａｒｄｔｏｉｌｌｕｓｔｒａｔｅｔｈｅｍｏｔｉｏｎｅｓｔｉｍａｔｉｏｎａｌｇｏｒｉｔｈｍ ｍｅｎ
ｔｉｏｎｅｄａｂｏｖｅ．Ｆｉｇ．２牗ａ牘ａｎｄＦｉｇ．２牗ｂ牘ｉｎｄｉｃａｔｅｔｈｅｏｒｉｇｉｎａｌ
ｆｒａｍｅｓ１２０ａｎｄ１２１ｏｆＣｏａｓｔｇｕａｒｄｓｅｑｕｅｎｃｅｓ牞ｒｅｓｐｅｃｔｉｖｅｌｙ．
Ｗｅｕｓｅｔｈｅａｌｇｏｒｉｔｈｍｍｅｎｔｉｏｎｅｄａｂｏｖｅｔｏｅｓｔｉｍａｔｅｔｈｅｇｌｏｂ
ａｌｍｏｔｉｏｎ牞ｗｈｅｒｅｍ＝２０牞ａｎｄｈ＝６０．Ｔｈｅｃａｌｃｕｌａｔｉｏｎｓｈｏｗｓ
ｔｈｅｂａｃｋｇｒｏｕｎｄｏｆｆｒａｍｅ１２０ｓｈｉｆｔｓ３ｐｉｘｅｌｓｔｏｔｈｅｌｅｆｔａｎｄ
ｍｏｖｅｓｄｏｗｎ１ｐｉｘｅｌｒｅｌａｔｉｖｅｔｏｔｈｅｂａｃｋｇｒｏｕｎｄｏｆｆｒａｍｅ１２１
牗ｉ．ｅ．牞ｄｘ＝－３ａｎｄｄｙ＝－１牘．Ｆｉｇ．３牗ａ牘ｓｈｏｗｓｔｈｅｉｎｔｅｒ

３９１　Ｆａｓｔｇｌｏｂａｌｍｏｔｉｏｎｅｓｔｉｍａｔｉｏｎａｎｄｍｏｖｉｎｇｏｂｊｅｃｔｅｘｔｒａｃｔｉｏｎａｌｇｏｒｉｔｈｍｉｎｉｍａｇｅｓｅｑｕｅｎｃｅｓ



ｆｒａｍｅｄｉｆｆｅｒｅｎｃｅｂｅｆｏｒｅｍｏｔｉｏｎｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎ．Ｉｔｃａｎｂｅｎｏ
ｔｉｃｅｄｔｈａｔｔｈｅｔｒｅｅｓ牞ｈｏｕｓｅｓａｎｄｔｈｅｃｏａｓｔａｒｅｄｅｃｌａｒｅｄａｓｔｈｅ
ｍｏｖｉｎｇｏｂｊｅｃｔｓｄｕｅｔｏｔｈｅｍｏｔｉｏｎｏｆｔｈｅｃａｍｅｒａ．Ａｆｔｅｒｍｏ
ｔｉｏｎｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎ牞ｔｈｅｒｅｓｕｌｔｉｓｓｈｏｗｎｉｎＦｉｇ．３牗ｂ牘．Ｗｅｃａｎ

ｓｅｅｔｈａｔｔｈｅｂｏａｔｉｓｄｅｔｅｃｔｅｄｂｕｔｎｏｔａｃｃｕｒａｔｅｌｙｂｅｃａｕｓｅｏｆｔｈｅ
ｂａｃｋｇｒｏｕｎｄｎｏｉｓｅｓ．Ｓｉｍｉｌａｒｌｙ牞ａｎｏｔｈｅｒｔｗｏｃｏｎｔｉｎｕｅｆｒａｍｅｓｏｆ
ｔｈｅｃｏａｓｔｇｕａｒｄｓｅｑｕｅｎｃｅｓａｒｅｓｈｏｗｎｉｎＦｉｇ．４．Ａｎｄｔｈｅｓａｍｅ
ｒｏｂｕｓｔｄｅｔｅｃｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｓａｒｅｓｈｏｗｎｉｎＦｉｇ．５．

Ｆｉｇ．２　ＦｒａｍｅｓｏｆＣｏａｓｔｇｕａｒｄｓｅｑｕｅｎｃｅｓ．牗ａ牘ＦｒａｍｅＮｏ．１２０牷牗ｂ牘ＦｒａｍｅＮｏ．１２１

Ｆｉｇ．３　Ｒｅｓｕｌｔｏｆｔｈｅｉｎｔｅｒｆｒａｍｅｄｉｆｆｅｒｅｎｃｅａｌｇｏｒｉｔｈｍｕｓｉｎｇｔｈｅｍｏｔｉｏｎｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎａｎｄｎｏｎｕｓｉｎｇｍｏｔｉｏｎｃｏｍ
ｐｅｎｓａｔｉｏｎ．牗ａ牘Ｎｏｎｕｓｅｏｆｍｏｔｉｏｎｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎ牷牗ｂ牘Ｕｓｅｏｆｍｏｔｉｏｎｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎ

Ｆｉｇ．４　ＦｒａｍｅｓｏｆＣｏａｓｔｇｕａｒｄｓｅｑｕｅｎｃｅｓ．牗ａ牘ＦｒａｍｅＮｏ．２７０牷牗ｂ牘ＦｒａｍｅＮｏ．２７１

Ｆｉｇ．５　Ｒｅｓｕｌｔｏｆｔｈｅｉｎｔｅｒｆｒａｍｅｄｉｆｆｅｒｅｎｃｅａｌｇｏｒｉｔｈｍｕｓｉｎｇｔｈｅｍｏｔｉｏｎｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎａｎｄｎｏｎｕｓｉｎｇｍｏｔｉｏｎ
ｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎ．牗ａ牘Ｎｏｎｕｓｅｏｆｍｏｔｉｏｎｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎ牷牗ｂ牘Ｕｓｅｏｆｍｏｔｉｏｎｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎ

４９１ ＺｈａｎｇＴａｏ牞ＦｅｉＳｈｕｍｉｎ牞ＬｉＸｉａｏｄｏｎｇ牞ａｎｄＬｕＨｏｎｇ　



　Ａｄｄｉｔｉｏｎａｌｌｙ牞ｉｎｏｒｄｅｒｔｏｏｂｔａｉｎｔｈｅｏｂｊｅｃｔｅｘａｃｔｌｙ牞ｗｅｕｓｅ
ｔｈｅＨＯＳａｌｇｏｒｉｔｈｍｔｏｒｅｄｕｃｅｔｈｅｉｎｆｌｕｅｎｃｅｏｆｎｏｉｓｅｓ．

２　ＭｏｖｉｎｇＯｂｊｅｃｔＥｘｔｒａｃｔｉｏｎＡｌｇｏｒｉｔｈｍ

２１　ＨＯＳａｌｇｏｒｉｔｈｍ

　Ｔｈｅｍｏｖｉｎｇｏｂｊｅｃｔｉｎｔｈｅｉｎｔｅｒｆｒａｍｅｄｉｆｆｅｒｅｎｃｅｗｉｌｌｏｃｃｕｒ
ａｓａｈｉｇｈｖａｌｕｅ牞ｗｈｉｌｅｂａｃｋｇｒｏｕｎｄｗｉｌｌｒｅｐｒｅｓｅｎｔａｌｏｗｅｒｖａｌ
ｕｅｒｅｓｐｅｃｔｉｖｅｌｙ．Ｉｎｔｈｅｏｒｙ牞ｔｈｅｏｂｊｅｃｔａｎｄｂａｃｋｇｒｏｕｎｄｉｎｄｕｃｅ
ｄｉｆｆｅｒｅｎｔｓｔａｔｉｓｔｉｃａｌｓｉｇｎａｌｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｓ．Ｔｈｅｂａｃｋｇｒｏｕｎｄｓｉｇ
ｎａｌｉｓｔｈｅＧａｕｓｓｉａｎｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎ牞ｗｈｉｌｅｔｈｅｍｏｖｉｎｇｏｂｊｅｃｔｏｆ
ｔｈｅｉｎｔｅｒｆｒａｍｅｄｉｆｆｅｒｅｎｃｅｉｓａｓｔｒｏｎｇｄｅｖｉａｔｉｎｇｆｒｏｍＧａｕｓｓｉ
ａｎｉｔｙａｎｄｃａｎｂｅｃｏｎｓｉｄｅｒｅｄａｓａｎｏｎＧａｕｓｓｉａｎｓｉｇｎａｌ．
Ｃｈａｎｇｅｂａｓｅｄｏｎｍｏｔｉｏｎｄｅｔｅｃｔｉｏｎｉｓａｔｒａｄｉｔｉｏｎａｌａｎｄｖｅｒｙ
ｅｆｆｉｃｉｅｎｔｔｅｃｈｎｉｑｕｅｆｏｒｄｉｓｔｉｎｇｕｉｓｈｉｎｇｔｈｅｓｉｇｎａｌｓｔａｔｉｓｔｉｃ
ｄｉｆｆｅｒｅｎｃｅｂｅｔｗｅｅｎｍｏｖｉｎｇｏｂｊｅｃｔｓａｎｄｂａｃｋｇｒｏｕｎｄｓ．Ｔｈｅ
ｂａｃｋｇｒｏｕｎｄｓｉｇｎａｌｃａｎｂｅｄｅｔｅｃｔｅｄｂｙａｓｅｃｏｎｄｏｒｄｅｒｓｔａｔｉｓｔｉｃ
ｄｅｔｅｃｔｏｒａｎｄｔｈｅｍｏｖｉｎｇｏｂｊｅｃｔｃａｎｂｅｄｅｔｅｃｔｅｄｂｙｔｈｅ
ｆｏｕｒｔｈｏｒｄｅｒｍｏｍｅｎｔｍｅａｓｕｒｅ犤１６１８犦．
　Ｆｏｒｅａｃｈｐｉｘｅｌｓｉｔｅ牗ｘ牞ｙ牘牞ｔｈｅｆｏｕｒｔｈｏｒｄｅｒｍｏｍｅｎｔ
ｍ牗４牘ｄ 牗ｘ牞ｙ牘ｅｖａｌｕａｔｅｄｏｎａｍｏｖｉｎｇｗｉｎｄｏｗη牗ｘ牞ｙ牘ｏｆＮη＝９
牗Ｎηｉｓｔｈｅｎｕｍｂｅｒｏｆｐｉｘｅｌｓｉｎη牗ｘ牞ｙ牘牘ｏｆｔｈｅｉｎｔｅｒｆｒａｍｅ
ｄｉｆｆｅｒｅｎｃｅｉｓ

　ｍ牗４牘ｄ 牗ｘ牞ｙ牘＝
１
Ｎη
∑

牗ｓ牞ｔ牘∈η牗ｘ牞ｙ牘
牗ｄｉｆｆ牗ｓ牞ｔ牘－ｄｉｆｆ牗ｘ牞ｙ牘牘４ 牗１８牘

ｗｈｅｒｅｄｉｆｆ牗ｓ牞ｔ牘ｉｓｔｈｅｉｎｔｅｒｆｒａｍｅｄｉｆｆｅｒｅｎｃｅ牞

ｄｉｆｆ牗ｓ牞ｔ牘＝ｆｔ牗ｓ牞ｔ牘－ｆｔ－１牗ｓ牞ｔ牘 牗１９牘

Ａｎｄｄｉｆｆ牗ｘ牞ｙ牘ｉｓｔｈｅｓａｍｐｌｅｍｅａｎｉｎｔｈｅｗｉｎｄｏｗη牗ｘ牞ｙ牘牞

ｄｉｆｆ牗ｘ牞ｙ牘＝１Ｎη
∑

牗ｓ牞ｔ牘∈η牗ｘ牞ｙ牘
ｄｉｆｆ牗ｓ牞ｔ牘 牗２０牘

　Ｓｕｃｈａｍｏｍｅｎｔｍ牗４牘ｄ 牗ｘ牞ｙ牘ｉｓｃｏｍｐａｒｅｄｂｌｏｃｋｂｙｂｌｏｃｋ
ｗｉｔｈａｔｈｒｅｓｈｏｌｄ牞ｗｈｉｃｈｉｓｐｒｏｐｏｒｔｉｏｎａｌｔｏｔｈｅｓｑｕａｒｅｏｆｔｈｅ
ｎｏｉｓｅｖａｒｉａｎｃｅσ２ｏｄ．Ｔｈｅｍｏｖｉｎｇｂｌｏｃｋｉｓｄｅｔｅｃｔｅｄｂｙ

ｂｌｏｃｋ＝ ｏｂｊｅｃｔ ｉｆｍ牗４牘ｄ 牗ｘ牞ｙ牘＞ｃσ
２
ｏｄ

ｂａｃｋｇｒｏｕｎｄ　{ ｏｔｈｅｒｗｉｓｅ
牗２１牘

ｗｈｅｒｅｔｈｅｃｏｎｓｔａｎｔｃｉｓａｐｐｒｏｘｉｍａｔｅｌｙｉｎｄｅｐｅｎｄｅｎｔｏｆσ２ｏｄ牞
ａｎｄｉｔｓｖａｌｕｅｈａｓｂｅｅｎｏｐｔｉｍｉｚｅｄｏｎｔｈｅｂａｓｉｓｏｆａｓｔａｔｉｓｔｉｃａｌ
ａｎａｌｙｓｉｓｐｅｒｆｏｒｍｅｄｄｕｒｉｎｇｔｈｅｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌａｃｔｉｖｉｔｙ．Ｉｎｏｕｒ
ｐｒａｃｔｉｃｅ牞ｔｈｅｃｅｑｕａｌｉｎｇ８１ｈａｓｔｈｅｂｅｓｔｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅ．Ｉｆｔｈｅ
ｂｌｏｃｋｍｏｍｅｎｔｉｓａｂｏｖｅｔｈｒｅｓｈｏｌｄｃσ２ｏｄ牞ｔｈｅｂｌｏｃｋｉｓｍａｒｋｅｄ
ａｓａｍｏｖｉｎｇｂｌｏｃｋ．
　Ｈｅｒｅ牞ｔｈｅｎｏｉｓｅｖａｒｉａｎｃｅσ２ｏｄｉｓｅｓｔｉｍａｔｅｄｏｎａｓｕｂｓｅｔＳｏｆ
ｔｈｅｓｔａｔｉｃｂａｃｋｇｒｏｕｎｄ牶

σ２ｏｄ ＝
１
Ｎｓ∑牗ｓ牞ｔ牘∈Ｓ牗ｄ牗ｓ牞ｔ牘－ｍｄ牘

２ 牗２２牘

　Ｓｉｎｃｅｍｏｖｉｎｇｏｂｊｅｃｔｓｕｓｕａｌｌｙｏｃｃｕｐｙｔｈｅｃｅｎｔｒｅｏｆａ
ｓｃｅｎｅ牞ｔｈｅｆｏｕｒｃｏｒｎｅｒｓａｒｅｔｈｅｓｔａｔｉｃｂａｃｋｇｒｏｕｎｄ．Ｈｅｒｅｔｈｅ
ｒｅｇｉｏｎＳｉｓｓｅｌｅｃｔｅｄｏｎｔｈｅｆｏｕｒｃｏｒｎｅｒｓ．Ｔｈｅｓｉｚｅｏｆｅａｃｈ
ｃｏｒｎｅｒｉｓ１２×１２ｐｉｘｅｌｓ．Ｆｉｒｓｔ牞ｗｅｃｏｍｐｕｔｅｔｈｅｎｏｉｓｅｖａｒｉａｎｃｅ
σ２ｉｏｎｅａｃｈｃｏｒｎｅｒａｃｃｏｒｄｉｎｇｔｏＥｑ．牗２２牘牞ａｎｄｔｈｅｎｍａｋｅｔｈｅ
ｎｏｉｓｅｖａｒｉａｎｃｅσ２ｏｄｅｑｕａｌｉｎｇｔｈｅｍａｘｉｍａｌσ

２
ｉ．

２２　Ｅｘｔｒａｃｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｓａｎｄｐｏｓｔｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ

　Ｉｎｔｈｉｓｓｅｃｔｉｏｎ牞ｔｈｅＨＯＳａｌｇｏｒｉｔｈｍｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅｉｓｉｌｌｕｓｔｒａ

ｔｅｄ．Ｆｉｇ．６牗ａ牘ｓｈｏｗｓｔｈｅｏｂｊｅｃｔｅｘｔｒａｃｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｓｏｂｔａｉｎｅｄｂｙ
ｔｈｅＨＯＳａｌｇｏｒｉｔｈｍｒｅｇａｒｄｉｎｇＦｉｇ．３牗ｂ牘．Ｉｔｃａｎｂｅｎｏｔｅｄｔｈａｔ
ｓｏｍｅｒｅｇｉｏｎｓｏｆｔｈｅｂｏａｔａｒｅｄｅｃｌａｒｅｄａｓｂａｃｋｇｒｏｕｎｄｄｕｅｔｏ
ｔｈｅｆｌｕｃｔｕａｔｉｏｎｍｏｔｉｏｎｏｆｔｈｅｂｏａｔｏｎｔｈｅｒｉｖｅｒ．Ｔｈｉｓｉｓａｌｓｏ
ｄｕｅｔｏｔｈｅｈｏｍｏｇｅｎｅｏｕｓｔｅｘｔｕｒｅｉｎｔｈｅｉｎｔｅｒｉｏｒｒｅｇｉｏｎｏｆｔｈｅ
ｍｏｖｉｎｇｏｂｊｅｃｔ．Ｉｎｏｒｄｅｒｔｏｏｂｔａｉｎｔｈｅｗｈｏｌｅｍｏｔｉｏｎｍａｓｋ牞ａ
ｐｏｓｔｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇｓｔｅｐｉｓｎｅｃｅｓｓａｒｙｔｏｏｂｔａｉｎｔｈｅｒｅｓｕｌｔｓｂｙ
ｕｓｉｎｇｔｈｅＨＯＳ．Ｐｏｓｔｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇｃｏｎｓｉｓｔｓｏｆｍｏｒｐｈｏｌｏｇｉｃａｌ
ｏｐｅｎｉｎｇａｎｄｃｌｏｓｉｎｇｏｐｅｒａｔｉｏｎｓ牞ｗｈｉｃｈａｒｅｕｓｅｄｔｏｅｌｉｍｉｎａｔｅ
ｎｏｉｓｅ．Ｆｉｇ．６牗ｂ牘ｓｈｏｗｓｔｈｅｒｅｓｕｌｔｏｂｔａｉｎｅｄａｆｔｅｒｔｈｅｏｐｅｎｉｎｇ
ａｎｄｃｌｏｓｉｎｇｏｐｅｒａｔｉｏｎｓｏｎｔｈｅＨＯＳｒｅｓｕｌｔｓ．

Ｆｉｇ．６　ＥｘｔｒａｃｔｅｄｏｂｊｅｃｔｓａｍｐｌｅｆｒｏｍｔｈｅＣｏａｓｔｇｕａｒｄｓｅ
ｑｕｅｎｃｅ．牗ａ牘ＵｓｉｎｇｔｈｅＨＯＳａｌｇｏｒｉｔｈｍ牷牗ｂ牘Ｕｓｉｎｇｔｈｅｍｏｒｐｈｏｌｏｇｉ
ｃａｌｏｐｅｒａｔｉｏｎ

３　Ｃｏｎｃｌｕｓｉｏｎ
　Ｔｈｉｓｐａｐｅｒｐｒｅｓｅｎｔｓａｆａｓｔｍｏｔｉｏｎｅｓｔｉｍａｔｉｏｎｍｅｔｈｏｄｂｙ
ｕｓｉｎｇｅｄｇｅｇｒａｙｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅｉｍａｇｅｅｄｇｅａｓｔｈｅｆｅａｔｕｒｅｓ
ｔｏｂｅｍａｔｃｈｅｄ．Ｔｈｉｓｍｅｔｈｏｄｃａｎｅｓｔｉｍａｔｅｔｈｅｇｌｏｂａｌｍｏｔｉｏｎ
ｑｕｉｃｋｌｙｂｅｃａｕｓｅｗｅｏｎｌｙｎｅｅｄｔｏｃａｌｃｕｌａｔｅｔｈｅｏｎｅｄｉｍｅｎ
ｓｉｏｎａｌｖｅｃｔｏｒｓｒａｔｈｅｒｔｈａｎｔｈｅｔｗｏｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌｏｎｅｓ．Ｔｏａ
ｃｈｉｅｖｅａｎａｃｃｕｒａｔｅｏｂｊｅｃｔｅｘｔｒａｃｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔ牞ｗｅｕｓｅｔｈｅｈｉｇｈ
ｅｒｏｒｄｅｒｓｔａｔｉｓｔｉｃｓ牗ＨＯＳ牘ａｌｇｏｒｉｔｈｍｔｏｄｉｓｃｒｉｍｉｎａｔｅｔｈｅｂａｃｋ
ｇｒｏｕｎｄａｎｄｔｈｅｍｏｖｉｎｇｏｂｊｅｃｔ．Ｆｒｏｍ ｔｈｅｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌｒｅ
ｓｕｌｔｓ牞ｉｔｃａｎｂｅｃｏｎｃｌｕｄｅｄｔｈａｔｔｈｅｐｒｏｐｏｓｅｄｍｅｔｈｏｄｗｏｒｋｓ
ｗｅｌｌ．Ｔｈｅｍｏｔｉｏｎｐａｒａｍｅｔｅｒｓｃａｎｂｅｅｆｆｉｃｉｅｎｔｌｙｅｓｔｉｍａｔｅｄａｎｄ
ｔｈｅｍｏｖｉｎｇｏｂｊｅｃｔｃａｎｂｅｅｘｔｒａｃｔｅｄｓｕｃｃｅｓｓｆｕｌｌｙ．

Ｒｅｆｅｒｅｎｃｅｓ

犤１犦ＮａｍｕｄｕｒｉＫ Ｒ牞ＡｉｙｕａｎＪ．Ｃｏｍｐｕｔａｔｉｏｎａｎｄｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅ
ｔｒａｄｅｏｆｆｓｉｎｍｏｔｉｏｎｅｓｔｉｍａｔｉｏｎａｌｇｏｒｉｔｈｍｓ犤Ｃ犦／／ＰｒｏｃｏｆＩｎｔｌ
ＣｏｎｆｏｎＩｎｆｏｒｍａｔｉｏｎＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ牶ＣｏｄｉｎｇａｎｄＣｏｍｐｕｔｉｎｇ．Ｌａｓ
Ｖｅｇａｓ牞ＵＳＡ牞２００１牶２６３ ２６７．

犤２犦ＣｈｉｍｉｅｎｔｉＡ牞ＦｅｒｒａｒｉｓＣ牞ＰａｕＤ．Ａｃｏｍｐｌｅｘｉｔｙｂｏｕｎｄｅｄｍｏ
ｔｉｏｎｅｓｔｉｍａｔｉｏｎａｌｇｏｒｉｔｈｍ犤Ｊ犦．ＩＥＥＥＴｒａｎｓｏｎＩｍａｇｅＰｒｏｃｅｓｓ
ｉｎｇ牞２００２牞１１牗４牘牶３８７ ３９２．

５９１　Ｆａｓｔｇｌｏｂａｌｍｏｔｉｏｎｅｓｔｉｍａｔｉｏｎａｎｄｍｏｖｉｎｇｏｂｊｅｃｔｅｘｔｒａｃｔｉｏｎａｌｇｏｒｉｔｈｍｉｎｉｍａｇｅｓｅｑｕｅｎｃｅｓ



犤３犦ＣｈａｎｇＭｅｎｇＣｈｏｕ．ＣｈｉｅｎＪｕｎｇＳｈａｎ．Ａｎａｄａｐｔｉｖｅｓｅａｒｃｈａｌ
ｇｏｒｉｔｈｍｂａｓｅｄｏｎｂｌｏｃｋｃｌａｓｓｉｆｉｃａｔｉｏｎｆｏｒｆａｓｔｂｌｏｃｋｍｏｔｉｏｎ
ｅｓｔｉｍａｔｉｏｎ犤Ｃ犦／／ＰｒｏｃｏｆＩＥＥＥＩｎｔｌＳｙｍｐｏｎＣｉｒｃｕｉｔｓａｎｄ
Ｓｙｓｔｅｍｓ．Ｋｏｓ牞Ｇｒｅｅｃｅ牞２００６牶３９８２ ３９８５．

犤４犦ＫｉｍＳＥ牞ＨａｎＪＫ牞ＫｉｍＪＧ．Ａｎｅｆｆｉｃｉｅｎｔｓｃｈｅｍｅｆｏｒｍｏｔｉｏｎ
ｅｓｔｉｍａｔｉｏｎｕｓｉｎｇｍｕｌｔｉｒｅｆｅｒｅｎｃｅｆｒａｍｅｓｉｎＨ．２６４／ＡＶＣ犤Ｊ犦．
ＩＥＥＥＴｒａｎｓｏｎＭｕｌｔｉｍｅｄｉａ牞２００６牞８牗３牘牶４５７ ４６６．

犤５犦ＺａｎＪ牞ＡｈｍａｄＭＯ牞ＳｗａｍｙＭＮＳ．Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆｗａｖｅｌｅｔｓ
ｆｏｒｍｕｌｔｉｒｅｓｏｌｕｔｉｏｎｍｏｔｉｏｎｅｓｔｉｍａｔｉｏｎ犤Ｊ犦．ＩＥＥＥＴｒａｎｓｏｎ
ＣｉｒｃｕｉｔｓａｎｄＳｙｓｔｅｍｓｆｏｒＶｉｄｅｏＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ牞２００６牞１６牗３牘牶４３９
４４６．

犤６犦ＤｅｍｉｒＢ牞ＥｒｔｕｒｋＳ．Ｂｌｏｃｋｍｏｔｉｏｎｅｓｔｉｍａｔｉｏｎｕｓｉｎｇａｄａｐｔｉｖｅ
ｍｏｄｉｆｉｅｄｔｗｏｂｉｔｔｒａｎｓｆｏｒｍ犤Ｊ犦．ＩＥＴＩｍａｇｅＰｒｏｃｅｓｓｉｎｇ牞２００７牞
１牗２牘牶２１５ ２２２．

犤７犦ＢｒａｕｎＭ牞ＨａｈｎＭ牞ＯｈｍＪＲ牞ｅｔａｌ．Ｍｏｔｉｏｎｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｎｇｒｅ
ａｌｔｉｍｅｆｏｒｍａｔｃｏｎｖｅｒｔｅｒｆｏｒｖｉｄｅｏｏｎｍｕｌｔｉｍｅｄｉａｄｉｓｐｌａｙｓ
犤Ｃ犦／／ＰｒｏｃｏｆＩｎｔｌＣｏｎｆｏｎＩｍａｇｅＰｒｏｃｅｓｓｉｎｇ．ＳａｎｔａＢａｒｂａ
ｒａ牞ＣＡ牞１９９７牶１２５ １２８．

犤８犦ＮａｍａｚｉＮＭ牞ＰｅｎａｆｉｅｌＰ牞ＦａｎＣＭ．Ｎｏｎｕｎｉｆｏｒｍｉｍａｇｅｍｏ
ｔｉｏｎｅｓｔｉｍａｔｉｏｎｕｓｉｎｇＫａｌｍａｎｆｉｌｔｅｒｉｎｇ犤Ｊ犦．ＩＥＥＥＴｒａｎｓｏｎ
ＩｍａｇｅＰｒｏｃｅｓｓｉｎｇ牞１９９４牞３牗５牘牶６７８ ６８３．

犤９犦ＳｃｈｒｅｅｒＯ牞ＢｒａｎｄｅｎｂｕｒｇＮ牞ＫａｕｆｆＰ．Ｒｅａｌｔｉｍｅｄｉｓｐａｒｉｔｙａｎａｌ
ｙｓｉｓｆｏｒａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｓｉｎｉｍｍｅｒｓｉｖｅｔｅｌｅｃｏｎｆｅｒｅｎｃｅｓｃｅｎａｒｉｏｓａ
ｃｏｍｐａｒａｔｉｖｅｓｔｕｄｙ犤Ｃ犦／／Ｐｒｏｃｏｆｔｈｅ１１ｔｈＩｎｔｌＣｏｎｆｏｎＩｍａｇｅ
ＡｎａｌｙｓｉｓａｎｄＰｒｏｃｅｓｓｉｎｇ．Ｐａｌｅｒｍｏ牞２００１牶３４６ ３５１．

犤１０犦ＭｏｓｃｈｅｔｔｉＦ牞ＫｕｎｔＭ牞ＤｅｂｅｓＥ．Ａｓｔａｔｉｓｔｉｃａｌａｄａｐｔｉｖｅｂｌｏｃｋ
ｍａｔｃｈｉｎｇｍｏｔｉｏｎｅｓｔｉｍａｔｉｏｎ犤Ｊ犦．ＩＥＥＥＴｒａｎｓｏｎＣｉｒｃｕｉｔｓａｎｄ
ＳｙｓｔｅｍｓｆｏｒＶｉｄｅｏＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ牞２００３牞１３牗５牘牶４１７ ４３１．

犤１１犦ＹａｎｇＭ牞ＣｕｉＨ牞ＴａｎｇＫ．Ｅｆｆｉｃｉｅｎｔｔｒｅｅｓｔｒｕｃｔｕｒｅｄｍｏｔｉｏｎｅｓｔｉ

ｍａｔｉｏｎｕｓｉｎｇｓｕｃｃｅｓｓｉｖｅｅｌｉｍｉｎａｔｉｏｎ犤Ｊ犦．ＩＥＥＰｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓＶｉ
ｓｉｏｎ牞ＩｍａｇｅａｎｄＳｉｇｎａｌＰｒｏｃｅｓｓｉｎｇ牞２００４牞１５１牗５牘牶３６９ ３７７．

犤１２犦ＰａｔｒａｓＩ牞ＨｅｎｄｒｉｋｓＥＡ牞ＬａｇｅｎｄｉｊｋＲＬ．Ｐｒｏｂａｂｉｌｉｓｔｉｃｃｏｎｆｉ
ｄｅｎｃｅｍｅａｓｕｒｅｓｆｏｒｂｌｏｃｋｍａｔｃｈｉｎｇｍｏｔｉｏｎｅｓｔｉｍａｔｉｏｎ犤Ｊ犦．
ＩＥＥＥＴｒａｎｓｏｎＣｉｒｃｕｉｔｓａｎｄＳｙｓｔｅｍｓｆｏｒＶｉｄｅｏＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ牞
２００７牞１７牗８牘牶９８８ ９９５．

犤１３犦ＨｕａｎｇＹｕＷｅｎ牞ＣｈｉｅｎＳｈａｏＹｉ牞ＨｓｉｅｈＢｉｎｇＹｕ牞ｅｔａｌ．Ｇｌｏｂａｌ
ｅｌｉｍｉｎａｔｉｏｎａｌｇｏｒｉｔｈｍａｎｄａｒｃｈｉｔｅｃｔｕｒｅｄｅｓｉｇｎｆｏｒｆａｓｔｂｌｏｃｋ
ｍａｔｃｈｉｎｇｍｏｔｉｏｎｅｓｔｉｍａｔｉｏｎ犤Ｊ犦．ＩＥＥＥＴｒａｎｓｏｎＣｉｒｃｕｉｔｓａｎｄ
ＳｙｓｔｅｍｓｆｏｒＶｉｄｅｏＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ牞２００４牞１４牗６牘牶８９８ ９０７．

犤１４犦ＺｈｏｎｇＸｉｎｇｒｏｎｇ牞ＨｕａｎｇＸｉａｎｗｕ牞ＷａｎｇＪｉａｊｕｎ牞ｅｔａｌ．Ｖｉｄｅｏ
ｏｂｊｅｃｔｓｅｇｍｅｎｔａｔｉｏｎｂａｓｅｄｏｎＨＯＳ ａｎｄｍｕｌｔｉｒｅｓｏｌｕｔｉｏｎ
ｗａｔｅｒｓｈｅｄ犤Ｃ犦／／Ｐｒｏｃｏｆｔｈｅ２００４ＩｎｔｌＳｙｍｐｏｎＩｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔ
Ｍｕｌｔｉｍｅｄｉａ牞ＶｉｄｅｏａｎｄＳｐｅｅｃｈＰｒｏｃｅｓｓｉｎｇ．ＨｏｎｇＫｏｎｇ牞Ｃｈｉ
ｎａ牞２００４牶２７４ ２７７．

犤１５犦ＳｔｉｌｌｅｒＣ牞ＫｏｎｒａｄＪ．Ｅｓｔｉｍａｔｉｎｇｍｏｔｉｏｎｉｎｉｍａｇｅｓｅｑｕｅｎｃｅｓ
犤Ｊ犦．ＩＥＥＥＳｉｇｎａｌＰｒｏｃｅｓｓｉｎｇＭａｇａｚｉｎｅ牞１９９９牞１６牗４牘牶７０
９１．

犤１６犦ＢｌａｎｃｏＤ牞ＭｕｌｇｒｅｗＢ牞ＲｕｉｚＤＰ牞ｅｔａｌ．Ｉｎｄｅｐｅｎｄｅｎｔｃｏｍｐｏ
ｎｅｎｔａｎａｌｙｓｉｓｉｎｓｉｇｎａｌｓｗｉｔｈｍｕｌｔｉｐｌｉｃａｔｉｖｅｎｏｉｓｅｕｓｉｎｇｆｏｕｒｔｈ
ｏｒｄｅｒｓｔａｔｉｓｔｉｃｓ犤Ｊ犦．ＳｉｇｎａｌＰｒｏｃｅｓｓｉｎｇ牞２００７牞８７牗８牘牶１９１７
１９３２．

犤１７犦ＷｅｉｓｓＭ牞ｖａｎｄｅＢｅｌｄＤ．Ａｇｅｎｅｒａｌｉｚｅｄｓｈａｐｉｎｇｆｉｌｔｅｒｍｅｔｈｏｄ
ｆｏｒｈｉｇｈｅｒｏｒｄｅｒｓｔａｔｉｓｔｉｃｓ犤Ｊ犦．ＰｒｏｂａｂｉｌｉｓｔｉｃＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇＭｅ
ｃｈａｎｉｃｓ牞ｔｏａｐｐｅａｒ．

犤１８犦ＮｅｒｉＡ牞ＣｏｌｏｎｎｅｓｅＳ牞ＲｕｓｓｏＧ牞ｅｔａｌ．Ａｕｔｏｍａｔｉｃｍｏｖｉｎｇｏｂ
ｊｅｃｔａｎｄｂａｃｋｇｒｏｕｎｄｓｅｐａｒａｔｉｏｎ犤Ｊ犦．ＳｉｇｎａｌＰｒｏｃｅｓｓｉｎｇ牞１９９８牞
６６牗２牘牶２１９ ２３２．

图像序列中快速全局运动估计和运动目标提取算法

张　涛　 费树岷　 李晓东　 路　红

（东南大学复杂工程系统测量与控制教育部重点实验室，南京 ２１００９６）

摘要：提出了一种基于边界灰度投影匹配的全局运动估计和运动目标提取算法．算法将边界灰度水平投影和垂
直投影值作为匹配特征，较好地估计了全局运动参数．由于只需计算一维特征向量所以降低了全局运动估计的
计算量．经过全局运动补偿后，可以运用传统的帧间差法得到运动目标．为了减少噪声的影响，准确地提取到目
标，采用了高阶统计量的方法（ＨＯＳ）来区分背景和运动目标．试验结果证明所提出的方法在估计全局运动参数
和提取运动目标方面有较好的鲁棒性．
关键词：全局运动估计；边界投影；高阶统计量；运动目标提取
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