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基于DM6437的动态目标检测算法研究 

赵晨萍，王应军，郭运瑞 
(河南科技学院 河南 新乡 453003) 

【摘 要】：基于11公司的高端数字媒体处理器DM6437，设计了一种实时动态目标检测系统。采用非参数核密度估计 

方法，对静止和动态背景下动态目标检测算法进行 了研究和分析，指出了算法的有效性和实用性。 
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1、引言 

近年来．新一代智能视频监控技术的研究逐渐受到广泛的 

关注。现有的目标检测算法大部分都是基于 PC平台．DsP拥有 

专用信号处理的硬件结构和流水线技术．随着 DSP器件性能的 

不断提高．在图像处理的某些方面其性能系统体积、性价比、功 

耗等因素的要求更高．使得基于 DSP平台的视频图像处理算法 

研究和软件开发成为一种趋势 

2、系统硬件平台 

1rI公司的DM6437是一款在达芬奇技术框架下的面向数字 

视频设计应用的数字媒体处理器．采用 C64x+核．相比于C64x 

核．一方面增加了适合流媒体处理的指令 ．提升了DsP在流媒 

体方面的处理能力．另一方面提升对操作系统的支持的鲁棒性。 

芯片主频达到 600MHz．采用增强型超长指令字结构．使得单时 

钟周期能够处理多条指令。 
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图 1 系统硬件图 

系统的硬件框图如图 l所示。系统首先从摄像头采集 PAL 

制式模拟视频信号．通过 ⅣP5146解码为YUV4：2：2格式的数 

字图像信号 ．为了方便后期 图像处理算法 ，需要将采集的 

YUV422格式的数字图像转化 YUV420格式 ．这里充分利用硬 

件结构通过 EDMA3完成图像格式的转换．结果存储于 DDR2 

中．DM6437访问 DDR2完成数据处理后将结果送出显示器显 

示 。 

2、系统算法设计 

2．1静止背景动态目标检测算法 

常用的静止背景建模方法是采用参数化的方法．典型的有 

单高斯背景模型和混合高斯背景模型．但此两种方法均为参数 

方法。相比于参数方法的背景建模，非参数的方法不需要确定概 

率密度函数。也不需要考虑如何设置模型的参数，实现起来比较 

简单。算法复杂度低。非常适合嵌入式系统的实现。常用的方法 

是核密度估计的方法 非参数的核密度估计方法早在 20世纪 

5O O年代就被提出。对概率密度函数 f(x)的估计，通过一系列 

样本点来表示，如下式所示。 

=  喜 
其中 n表示样本的数目，h为核带宽，表示样本点的参与程 

度，h越大参与的样本点越多，K(．)为核函数，K的不同代表了不 

同的样本点加权方式。将核密度估计的方法引入了目标检测的 

背景减法中。算法的本质就是对当前时刻以前的历史数据进行 

开窗处理。消除原始的陈旧数据对当前判决的影响，对背景中的 

每一个像素点的概率密度的估计采用窗 口内的数据点加权的方 

式得到，算法中唯一需要确定的参数就是核带宽的大小。核带宽 

通常可以根据经验值得到。算法采用了RGB空间的核密度估计 

背景减法。写成向量的形式为： 

∽ = 1 n 3 ) 

其中 =(尺，G，日)r，算法中假设 R、G、B三个通道相互独立， 

并且具有相同的核带宽。为了 去不 要的浮点运算 ， 函数选 

主 萎 藏勰 巩掸 nh- i不 影响最终判断结果．则上式可进一步简化为： ” 
( )--Z ( 一 ) 

( )：∑n ( _XB) 
=l 

={厅。-x 
基于背景减法的目标检测方法．首先需要考虑到背景初始 

化的问题 通常情况下系统很难得到一帧很干净的背景。因此可 

以采用时间平均的方式得到背景图像队列．即队列中的每一幅 

背景图像都是通过一段时问采集并对图像做平均后得到的．当 

背景图像队列建立完成．背景的初始化也随之完成。最终的背景 

减法 为如下公式 ： 

盹  {6 
背景模型的更新对于实现稳定、准确的目标检测和跟踪十 

分重要。盲目更新会将运动区域也作为背景添加到背景当中来， 

这样在接下来的 目标检测过程中会 出现误检测、漏检测的问题 。 

算法中的背景由 8个背景图像序列构成 ．8个背景图像序 

列组成 nF0队列 ．队头存放较新的背景数据．队尾存放较旧的 

背景数据，背景更新一次队列向队尾方向移动一次，最陈旧的背 

景从队尾被剔出．队首存放最新更新的背景。 

考虑背景不应该对场景中突然的变化干扰很敏感 ．算法中 

并没有每一帧都对背景进行更新．而是建立了一段时问内图像 

中每个像素化分为运动前景和背景的概率分布图．通过对概率 

分布图设置阈值来判断该点是划分为运动点还是背景点。当概 

率分布大于或等于设定阈值时认为该点为运动点．反之为背景 

点。如下式所表示： ． 

∑binary—imagei( ，J，) 
p—map(x, )=旦— 广  
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其中D map为一段时问内图像中每个像素化分为运动前 

景和背景 的概率分布图 ．binary 为第 i幅通过 检测得到 的 二值 图像 。n表示背景更新 的 间．．i

隔

m a

，
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图像帧表示，假设二值图 

像中运动点值为 255．背景点值为0。 

在实际中可能出现一种临界的情况．即在更新时刻之前图 

像中的某个像素点都被判别为背景点，而从更新时刻或离更新 

时刻很近的时刻起该点变为运动点这时如果简单地按照上述概 

率统计的方法很可能真正的运动点也被判为了背景点。因此引 

入了参量 一。对概率分布图的统计进行加权，离更新时刻越近， 

统计的结果对最终的判别影响越大。重新改写上式得到： 

P—map(x， )= 

H 

∑i xbma~一image(x， ) 

nx255xZi 
i=1 

在算法中选择每 2O帧更新一次背景。此时 取 5。考虑到 

式中含有指数运算 ．为了降低算法复杂度 ，通过离线表格化 ， 

最终通过查表方式实现上述运算．大大降低了算法复杂度。 

2．2动态背景动态目标检测算法 

算法流程如下：首先在检测阶段采用非参数核密度估计方 

法分割 出运动对象作为待跟踪 目标 ；然后在跟踪阶段依 据 目标 

的颜色分布特征用 CamShift算法计算出后续帧中此 目标的窗口 

位置和大小 ：再通过 Kalman滤波器预测下一帧 目标 的位 置和速 

度等运动信息．由此控制摄像机运动并更新目标信息。 

算法采用非参数核密度估计方法分别估计各像素属于前景 

和背景的概率密度．再通过比较前背景概率得出运动对象。 

假设 铂， ⋯ 是属于同一像 素位置不 同时间的背景颜色采 

样值 ．那 么 t时刻该像素的观测值 属于 Xi背景 的概率 为： 

P6( )= 1 N ( 
一  ) 

式中， ( 是核密度估计器，一般选择高斯核为： 

( = 1 P姆  
a z冗 

式中，盯表示频宽 ，决定核密度估计作用范围的大小，可定 

义为 ： 
，竹 

丽0 6842 ● 

式中，m表示各相邻样本间差值的平均。 

前景建模与背景类似 ，如果 ⋯ 是同一像素位置不同 

时间的前景颜色采样值．那么 t时刻的观测值Xt属于前景的概 

率可表示为： 

( )=口音∑ ( 一 )+(1一 ) J 
由于通常从初始条件中并不能直接获取前景信息，所以对 

待检测帧来说 ．可以假设任何颜色在前景中出现的概率相等。上 

式中． 是控制参数 ，当前景模型存在时，d=1，表示此时利用核 

密度估计方法来估计前景概率，反之当前景模型不存在时，et--O， 

前景概率由 值设定 ，对于彩色图像而言， 

l 

256×256×256 

属 于前景和属 于背景的概率为 ： 

盹 -{麓 麓 
通过比较。可得到对象分割结果。 

3、结语 

本文采用 TI公司的 DM6437 DSP搭建了实时动态 目标检 

测系统．并对静止和动态背景下动态目标检测算法进行了研究 

和分析．为动态 目标检测系统的后续研究提供了软硬件支持。 
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换方式统计复用网络资源传输数据包．报文在网络所经历的时 

延不能得到控制。由于路由改变及其该路径的负载变化。数据包 

传递端到端时延可能相差很大。 

端到端时延抖动(IP Packet Delay Variation，IPDV)闭是指从 

发送者到接收者的数据包统计延时的变化。有些业务．如流媒体 

业务，可以通过适当的缓存来减少时延抖动对业务的影响：而有 

些业务则对时延抖动非常敏感。如语音业务。稍许的时延抖动就 

会导致语音质量迅速下降。IPDV对 VolP、网络视频会议等网络 

实时交互和流媒体应用的性能有很大影响。这类应用对网络有 
一 个根本的性能要求：数据包基本要定期到达。较大的 IPDV意 

味着应用可能出现停顿甚至中止。在源和目的主机设置缓冲区 

可以缓解时延变化对应用性能的影响。但缓冲区大小通常根据 

应用先前所接受数据包的时延变化确定．若某个时刻时延变化 

超过缓冲区所能容忍的最大值 。应用仍要停顿或者中止。 

了解网络路径时延变化 IPDV是网络工作负载特性的一个 

表征。网络负载较轻时．数据包几乎不在路由器缓存排队，直接 

转发；负载平衡机制也不会触发，转发路由稳定 ，表现为时延变 

化较小。网络负载较重，甚至趋于网络最大容量时。多数数据包 

在路由器缓存排队．等候转发；负载平衡机制被触发，数据包转 

发路由频繁变动 。导致了时延变化的急剧增大。因此 IPDV是衡 

量 IP网络性能的一个重要指标。 

4、结束语 

测量往返延迟是我们网络日常维护的一项基本工作。本文 

从四个方面探讨了与往返延迟相关的问题：(1)往返延迟的定 

义、组成原理；(2)瓶颈延迟及其作用；(3)延迟抖动及其作用。这 

些工作能从不同角度辅助网络维护人员分析网络性能．定位性 

能瓶颈。为网络优化改造提供直接的决策依据。 
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