
计算机工程 2011, 37(24) 155-157 DOI:    10.3969/j.issn.1000-
3428.2011.24.052  ISSN: 1000-3428 CN: 31-1289/TP            

Previous Articles    Next Articles 

本期目录 | 下期目录 | 过刊浏览 | 高级检索                                                            [打印本页]   [关闭] 

人工智能及人工智能及人工智能及人工智能及识别识别识别识别技技技技术术术术 扩扩扩扩展功能展功能展功能展功能 

本文信息

Supporting info 

PDF(356KB) 

[HTML] 下载 

参考文献[PDF] 

参考文献 

服务与反馈

把本文推荐给朋友   

加入我的书架 

加入引用管理器 

引用本文 

Email Alert 
文章反馈 

浏览反馈信息 

本文关键词相关文章

粒子滤波

特征选择

无人直升机

目标跟踪

地标

本文作者相关文章

周超

韩波

李平

任沁源

PubMed

Article by Zhou, C. 

Article by Han, B. 

Article by Li, B. 

Article by Lin, Q. Y. 

基于自基于自基于自基于自适适适适应应应应特征的地特征的地特征的地特征的地标标标标跟跟跟跟踪踪踪踪算法算法算法算法

周 超，周 超，周 超，周 超，韩韩韩韩 波，李 平，任沁源 波，李 平，任沁源 波，李 平，任沁源 波，李 平，任沁源

(浙江大学工业控制技术国家重点实验室，杭州 310027)

摘要摘要摘要摘要： 为实现无人直升机的地标跟踪，将在线特征选择过程嵌入粒子滤波算法，采用自适应的状态转移模型，

在跟踪过程中利用R、G、B值的线性组合作为候选特征集，对特征的目标区域和背景区域的颜色直方图分布进行

统计，根据获得的对数似然比，选择区分度最好的特征计算似然图像，并通过2种途径获得2组粒子，用于估计目

标位置。实验结果表明，该算法跟踪精度较高，鲁棒性较强。
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Landmark Tracking Algorithm Based on Adaptive Feature

ZHOU Chao, HAN Bo, LI Ping, REN Qin-yuan 

(State Key Laboratory of Industrial Control Technology, Zhejiang University, Hangzhou 310027, China) 

Abstract: In order to realize landmark tracking by Unmanned Aerial Vehicle(UAV), this paper embeds 
online feature selection into particle filtering algorithm, and adopts adaptive transition model. 
Candidate feature set is composed of linear combination of R, G and B pixel values. Histograms of 
feature values for pixels on the object and in the background are computed for obtaining log likelihood 
ratio and variance ratio. The feature with the best discrimination is selected for computing the 
likelihood image. Two sets of particles are obtained via different approaches for estimating the position 
of the object. Experimental results show that the algorithm provides more reliable results and it is more 
robust.

Keywords: particle filtering   feature selection   Unmanned Aerial Vehicle(UAV)   object 
tracking   landmark   
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