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"!引言
近年来!随着计算机技术的高速发展!数字技术越

来越多地应用于视觉监视系统中!极大地提高了系统
的性能!使得远程监视&多功能自动报警连动&多媒体
数据检索&多画面高清晰度显示成为现实!大大地推广
了其应用范围’"( !成本也在不断地降低"
利用图像传感器获得目标图像信息来实现对目标

自动跟踪的研究越来越受到重视" 电视摄像机的主要
用途之一就是保安监视" 由于目前的监控系统使用的
方法是事后查看录像带或硬盘!研究当时发生的情况!
是一种被动的监控方式!所以人们迫切需要研究开发
具有一定自主能力$如变化检测&报警&目标跟踪等%
的高级保安系统!辅助人们完成日益复杂的保安检测
工作" 在各种自动跟踪算法中!差分图像算法具有算
法简单&准确度高的优点!易于实时处理"
在视频跟踪中!为了能够在有限的时间内实现大

量的运算处理!则需要采取一些提高运算速度的措施"
采用更高性能的数字信号处理器!则是一条很重要的
措施" 高速*+L器件I\+?7#AD%#"’7(的引入不仅会极
大地提高视频图像处理的速度!也将使算法的选择更

为灵活和多样化!并将使整个系统的结构更简单!体积

和功耗更小!实用化水平也必然随之提高’?( "

7!I\+?7#AD%#"的特点
作为一种尖端的信号处理技术!I)*+LD###系列

体系结构不仅特别适合于完成视频&图像&音频&语

音和数据通信的数字信号处理!同时还提供综合的

控制能力" 本文设计的系统选用的 *+L是 I)公司的

新 一 代 高 性 能 浮 点 数 字 信 号 处 理 芯 片

I\+?7#AD%#"!它的主频达 "D%\8J!具有 e3H241I)I\

先进 e‘)5结构内核!类似 P)+A的指令集!?761-高性

能外部存储器接口$R\)W%提供了与 +*PE\&+FPE\

和+PE\等同步Q异步存储器的直接接口" 本系统除

上述视频模块外还包括)外部存储器 $+FPE\&

+*PE\&W)WU&W‘E+8%&LA)接口模块&aIE]调试接口&

电源&复位等!设计基于 I\+?7#AD%#"的系统能够为

视觉监控提供更加灵活&集成度&稳定性更高的解决

方案"
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?!系统的硬件设计
系统主要由 AA*摄像机&高速数字云台&视频 EQ

*转换&图像帧存储器&*+L处理控制器&视频复合及
*QE转换&报警模块等部分构成" 硬件系统框图如
图""
各部分具体功能如下)视频 EQ*转换的作用是将

模拟视频信号转换成数字量" +*PE\图像帧存储区
可以按照一定的时间周期存储图像数据" *+L处理控
制部分的作用是负责整个系统功能模块的总体规划和

调度!包括实时监控图像采集数据进行运算处理!并实
现对高速数字云台的驱动控制以及报警声发生电路的

控制等" 视频复合及 *QE转换的作用是将视频信号
与工作状态字符&报警标记&报警次数等字符叠加起
来!同时转换成模拟视频信号!供监视器显示" 报警电
路的作用是当有活动目标进入视场或进入设定的警戒

区域中时!由*+L处理器控制!发出报警的声响"

6"!$;*+LTlu.9<6

?("视频采集及存储设计
本系统的视频采集及存储模块主要由视频采集芯

片和 W)WU组成" 视频解码芯片采用 L8)‘L+公司的

+EE%""?8芯片!该芯片采用 A\U+工艺!通过 )7A总线
与*+L相连构成应用系统" 它内部包含两路模拟处理
通道!能实现视频信号源选择&抗混叠滤波&EQ*转换&
自动钳位&自动增益控制&时钟发生&多制式$LE‘&<I+A&
+RAE\%解码&亮度Q对比度Q饱和度控制和多标准eF)数
据解码" AL‘*的连续式布线结构决定了它的时序延迟

是均匀的和可预测的!R7LPU\技术使得编程简单!且断
电时编程信息不会丢失" 本系统采用 E‘IRPE公司的
RL\%7@DER芯片!它具有低电压$?(?e%&高速度$传播

延迟最小为@,0%&高集成度$内含7@D个宏单元%等优
点!支持在线系统可编程$)+L%!主要完成摄像机触发&
+EE%""?的)7A控制&W)WU期间的读写控制以及图像采集
控制" 视频采集及存储方案设计如图7所示"

67!EmnoBCpqrBC

?(7*+L图像处理模块设计
本设计选用的*+L是I)公司的新一代高性能浮点

数字信号处理芯片 I\+?7#AD%#"!*+L的图像处理外
围电路设计如图?所示"

6?!6sj-BC

’!系统的软件设计
运动目标的检测与跟踪’’9%(在许多领域都有着广

泛的应用!它是应用视觉监控研究的焦点之一!也是我
们这个系统的核心所在" 我们采用了一种基于差分图
像的运动目标检测算法’%( !检测结果是符号化的图像!
其中运动目标由其外接矩形表示!而后通过计算目标
的形心坐标与图像中心的偏差来控制云台和摄像机动

作!使目标显示在的中央!进而达到运动目标的跟踪"
系统的软件结构图如图’所示"
’("目标的检测算法
我们研究的对象是在实时监控系统中!突然出现

在特定背景下的运动人体" 可预先假定)$"%摄像头与

#&
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背景的位置相对固定!背景在图像序列中静止不动#
$7%场景中照明保持不变" 差图像法的思想是直接比
较背景图像与有运动物体进入背景的图像之间对应像

素点的灰度值!当两幅图像对应点的灰度之差大于某
个阈值时!说明有变化存在!否则说明没有变化存在"
用数学公式表示为

$3%

式中 !分别为背景图像和有物体进

入背景时的图像!*$h! Z%为在点$h! Z%的二值图像!I
为阈值" 产生变化的原因可能是场景中物体运动&物
体进入或离开场景&场景中照明变化或是噪声" 为了
克服照明变化和噪声的影响!我们采用相邻帧差法"
差图像法的思想和算法均很简单!具有广泛的应用"
其中!阈值I是在分割时作为区分物体与背景象

素的门限!大于或等于阈值的象素属于物体!而其它属
于背景" 这种方法对于在物体与背景之间存在明显差
别$对比%的景物分割十分有效" 实际上!在任何实际
应用的图像处理系统中!都要用到阈值化技术" 为了
有效地分割物体与背景!人们发展了各种各样的阈值
处理技术!包括全局阈值&自适应阈值&最佳阈值等等"

6’!.9Ttu:;6

图像的分割阈值 I可以根据灰度直方图!采用峰

值9谷值法获得!也可以对图像邻域取平均获得" 我
们统计差分图像的灰度直方图!把分别对应目标和背
景的两个峰值的中点的灰度值作为阈值"
其中将图像分割成矩形的算法如下)
$"%初始化)H3B-N监视区域的右边界!.1OM-N监视

区域的左边界#
$7%自上而下$Z%从左到右$h%逐行扫描图像点

$h!Z%!若发现从它开始连续若干个点属于变化$目
标%区域时!记-2CNZ!否则转$D%#

$?%从该目标点向左找到目标的左边界点 h!若 h
XH3B-!则H3B-Nh#再以同样方式向右找到右边界点 h!
若h[.1OM-!则.1OM-Nh#

$’%计算中点)下h)N$H3B-Y.1OM-%Q7!并下移一列
Z)NZY"!得点$h!Z%" 若该点属于目标点转$?%!否
则记62--2G)NZ9"!得到一个新目标!若目标面积小
于允许得最小值!舍弃之!转$7%#

$@%将新目标与目标队列中其它目标区域比较!
如彼此距离在合并的范围$如?个象素%内!则将该目
标并入相应目标!否则加入目标队列!转$7%#

$D%将目标队列中彼此距离在允许合并范围内的
区域合并!得到最后的目标队列"
只有连续发生改变的误差数据才能反映是面状物

体进入监视区域!因此对非连续发生改变的误差数据
应予以滤除以减低系统的误报率" 由上面的算法来
看!它能有效的剔除干扰!降低误报率"
’(7目标的跟踪定位
目标跟踪定位就是确定目标在当前视场中的位

置!然后计算偏离中心的程度" 用偏移量通过 *+L的
fEPI来控制云台的动作!以保证目标在视场的中央"
首先采用图像分割方法来确定跟踪窗口!然后用边缘
或形心跟踪等跟踪算法确定目标位置" 相关跟踪则是
将场景图像数字化后!利用现场图像与前一时刻所选
定的样板图像的相关函数来确定两个图像的最佳匹配

位置!从而确定目标的位置" 考虑到跟踪精度我们采
用形心跟踪"
数字信号处理器对跟踪窗内的数字图像处理得到

一阈值!根据该阈值再从跟踪窗内的数字图像中分割
出目标象元" 然后根据分割出的全体目标象元位置数
据和目标象元的总点数!计算出目标的形心#由该形心
数据得到下一场波门的跟踪数据#目标的形心相对于
视场中心的位置数据!则作为目标的偏差数据"
形心计算公式)

$&
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!! $/%

!! $N%

式中!G!,是跟踪窗口的大小尺寸!O$h!Z%是二值化
后的图像"

@!实验结果
在实际系统中!我们只处理每帧图像的奇场图像!

图像大小为 %7#i7$$i$61-!图像为 $位灰度图像"
在+*PE\中位置分别为)#h########!#h####’####"
对两场图像完成差分二值化并把二值图像保存在

+*PE\中的#h7’####开始的地址空间" 以下各图是
实验中从+*EP\中所导出的图像"
该平台硬件性能稳定可靠!加上其硬件的高速&低

功耗等特点!使其可以满足一些更高复杂度算法的需
求!不必对硬件进行改动!只需修改应用软件即可满足
实际要求" 在实现自动目标跟踪的功能上!一次跟踪算
法处理速度约为?##G0" 根据实际测试!当摄像机与运
动目标的距离大于"G时!能对运动目标进行有效跟踪"

6@!tcuvy6s!wxyz#h#########

6D!)cu)y6s!wxyz#h’#####

6 %!QX{|P!wxyz#h7’#####

D!结论
本文设计了一种以 I\+?7#AD%#"为核心处理器

的运动目标自动跟踪系统!采用了差图像法来检测运
动目标!用形心跟踪算法来跟踪定位运动目标" 该系
统具有体积小!速度快!实时性好等优点" 该系统能有
效地检测目标并自动跟踪目标!具有很好的应用前景"
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