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前言

　　智能视频监控是计算机视觉领域一个新兴的应用方向和备受关注的前沿课题。
伴随网络技术和数字视频技术的飞速发展，监控技术正向着智能化、网络化方向不断前进。
因此计算机视觉和应用研究者适时提出了新一代监控——智能视频监控的概念。
智能视频监控在不需要人为干预情况下，利用计算机视觉和视频分析的方法对摄像机拍录的图像序列
进行自动分析，实现对动态场景中目标的定位、识别和跟踪，并在此基础上分析和判断目标的行为，
从而既能完成日常管理工作又能在异常情况发生时及时做出反应。
智能视频监控系统不仅符合信息产业的未来发展趋势，而且代表了监控行业的未来发展方向，蕴藏着
巨大的商机和经济效益，受到学术界、产业界和管理部门的高度重视。
　　智能视频监控利用计算机视觉和图像处理的方法对图像序列进行运动检测、运动目标分类、运动
目标跟踪，以及对监视场景中目标行为的理解与描述。
其中，运动检测、目标分类、目标跟踪属于视觉中的低级和中级处理部分，而行为理解和描述则属于
高级处理。
运动检测、运动目标分类与跟踪是视频监控中研究较多的三个问题；而行为理解与描述则是近年来被
广泛关注的研究热点，它是指对目标的运动模式进行分析和识别，并用自然语言等加以描述。
　　本书叙述了智能视频监控中目标检测与识别的基本理论和相关的信息技术，主要研究运动检测、
运动目标跟踪及分类、场景分析和行为理解中的关键技术，包括视频图像中的背景重建、运动分割、
遮挡处理、多摄像机跟踪、目标跟踪及分类、行为理解等，提出了多种新的便于工程实现的目标检测
模型和算法。
主要包括：基于高斯的背景重建算法；视频中目标阴影的去除算法；基于虚拟线圈的移动目标检测算
法；基于车灯的夜间车辆检测算法；昼夜视频车辆检测方法的切换；多摄像机视角切换的目标跟踪；
多视角的二维距离测量和行人的检测跟踪等方法。
　　针对智能视频监控的广泛应用，目前国内理论与实践相结合的著作较少。
针对某个特殊应用的场景，有不同的算法。
本书力图对视频应用进行分类，总结常规的运算方法，以利于工程技术人员根据需求采用有效地算法
。
同时把基本理论与实践应用相结合，进行具体的实例分析，从工程技术应用的角度，把基本理论有效
地串联起来，降低技术入门门槛，使更多有志者投入到视频图像技术的研究中，推动视频技术的发展
。

Page 2



第一图书网, tushu007.com
<<智能视频监控中目标检测与识别>>

内容概要

本书系统介绍了智能视频监控中目标检测与识别的基本问题及其相关处理技术。
主要内容包括智能视频监控的理论、算法和典型应用实例。
包括计算机视觉基本理论、运动目标检测技术、运动目标跟踪和分类技术、运动的场景分析及行为理
解技术。
其中目标的检测与识别技术在资助的科研项目中有成熟可行的应用实例。
本书内容由浅入深、循序渐进，着重于经典内容和最新进展的结合，并辅以较多的应用范例。
本书可作为高等院校有关专业的研究生和高年级本科生的教学参考书，也可供相关专业的科技人员学
习参考。
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章节摘录

　　第2章 计算机运动视觉相关理论　　计算机视觉的研究是从20世纪50年代从统计模式识别开始的
，当时的工作主要集中在二维图像分析和识别上。
通过二维图像来理解三维场景的三维视觉研究开始于1965年Roberts对多面体形状及其空间关系进行描
述的“积木世界”的概念。
进入70年代，已经相继提出了一些视觉应用系统。
其中，70年代中期到80年代初期，D.Marr教授通过在麻省理工学院人工智能实验室的学习提出了不同
于“积木世界”分析方法的计算机视觉理论，该理论在80年代成为计算机视觉研究领域中第一个比较
完善的理论框架和研究体系。
D.Mart理论指出视觉过程是一种计算过程，可以将其分为三个层次：计算理论、表征与算法和系统实
现，其目的是从图像中得知外部场景中有什么物体以及它们的空间关系，即三维恢复和重建。
在D.Marr提出的视觉计算理论整体框架中，又把这种重建过程分为三个表征阶段：　　（1）二维图
像性质的表征：包含图像边缘灰度变化率，边缘的几何特征，或者纹理元的排列、描述等。
　　（2）以观察者为中心坐标系的物体可见表面等性质的2.5维表征：它是要素图和三维图像模型之
间的中间表示层次，包含物体表面的局部内在特征。
　　（3）以物体为中心坐标系的被观察物形状的三维结构和组织的表征：由二维图像性质的表征
和2.5维表征得到。
　　Marr视觉计算理论立足于计算机科学，系统地概括了心理生理学、神经生理学等方面已取得的所
有重要成果，是计算机视觉研究领域的划时代成就。
虽然该理论在许多方面还有争议，比如视觉处理框架基本上是自下而上，没有反馈，以及没有足够地
重视先验知识的应用等，但是Marr理论给了我们研究计算机视觉许多珍贵的哲学思想和研究方法，是
视觉研究中迄今为止最为完善的视觉理论。
Marr建立的视觉计算理论，使计算机视觉研究有了一个比较明确的体系，大大推动了计算机视觉研究
的发展。
　　按照Marr理论，在数字视觉的学术界产生了计算机视觉中三个层次的研究内容：　　（1）低层
次视觉（low level）：涉及像素一级的运算操作，包括成像、滤波、边缘检测和阈值区域分割等。
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