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综合视觉注意模型的显著性局部特征提取算法研究 

杨族桥 陈跃鹏 张 青 

(黄冈师范学院数学与计算机科学学院 黄冈438O0O) (武汉理工大学自动化学院 武汉430063)。 

摘 要 图像检索过程中往往会提取大量的局部特征，这将加大图像检索的计算量和复杂度，影响其应用。针对这一 

问题，提 出了一种应用综合视觉注意模型的显著性分析提取局部特征的方法：在 图像尺度空间中提取关键点，利用模 

糊增长技术查找原始图像的显著性区域，计算其综合视觉显著性权值并分类，提取SIFT描述因子，保留最突出的局 

部特征以提高检索性能。相比于传统的局部特征提取算法，本方法在图像检索精度和检索速度方面都具有明显优势。 
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Abstract Local features are widely used for content-based image retrieval recently．During image retrieval，a lot of local 

features are extracted，which increases the amount of calculation and complexity of image retrieval，and as a result，af- 

~ ting the practical applications．With an eye towards this problem，a novel method based on integrated visual attention 

model was proposed to extract salient local features．Using this method，first，the key points in all image scale-space are 

extracted，and the salient area of the origina1 image is found using fuzzy growth technology，then the integrated visual 

saliency is calculated and classified，and SIFr factors are extracted and ranked according to their integrated visual sali— 

ency，and at last，only the most distinctive features are kept to enhante the retrieval perfofinance．The experimenta1 re- 

sults demonstrate that compared to traditional 1oca1 feature extraction algorithms，this salient 1ocal feature extraction al— 

gorithm based on integrated visual attention model provides significant benefits both in retrieval accuracy and speed． 
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1 引言 

人类具有极强的视觉感知能力，能快速从复杂背景图像 

中检测并识别目标，且通过少量实例学习能辨识并记忆一个 

新的物体类别。但目前的计算机仍不能在图像中准确可靠地 

辨识日常物体和场景。视觉注意的显著性计算可以为选择少 

数的几个视觉显著区域和减少冗余提供快速的计算机制[1]。 

以视觉注意为代表的图像显著性区域检索技术成为提高海量 

数据筛选实时性和分析准确性的重要技术途径之一。 

尺度不变特征变换 (SIFT)已证明是最具鲁棒性的局部 

特征提取算法，在空间域和频率域都可以很好地定位，也能减 

小遮挡、噪音等影响。SIFT通过探测尺度空间极值、定位关 

键点、任务定向、建立关键点描述因子等主要步骤生成图像特 

征集，并进行尺度变换[2]。但该方法会产生大量特征，并密集 

地分布于整个图像的尺度和位置空间。一幅500*500像素 

的典型图片会产生约 2000个稳定的特征。特征的数量对目 

标识别尤为重要，要具备探测杂乱背景下的小目标的能力，要 

求每个目标至少有 3个特征被正确匹配才是可靠的识别。 

PCA-SIFT[3]将主成分析(PCA)方法应用于初始特征提取，并 

将每个斑块特征维数从 128减少到 36来提高匹配的速度 。 

然而，计算量依旧太大，也难以应用到实时图像检索系统中。 

因此，本文集中研究这个问题，并提出一种基于视觉注意分析 

来选择显著性 SIFT特征的新方法：在提取图像所有 SIFT特 

征点的基础上，计算这些特征点的综合视觉显著性值，综合考 

虑图像局部和全局分布信息的同时对特征点进行排序，仅保 

留最独特的特征点，以此作为图像检索特征。这样就可以减 

少计算量，提高检索速度。 

2 相关研究 

人们在对图像预处理阶段就能很容易地判断图像中的显 

著性区域，同时解释复杂的场景信息_4 ]。注意是认知与感 

知的有效连接，人类视觉系统能力快速且可靠。这种智能行 
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每个关键点的PCA-SIFT描述符维度是 36。标准方式 

AF-SIFTI使用 128维描述符，而 AF-SIFT2使用8方向束和 

2*2数组，其维度是 32。图6比较这4种算法的检索准确 

性。我们可以看到 PCA SIFT和 AF_SIFT1有相近的准确 

性，而AF-SIFT2比SIFT算法快很多。说明本文提供了一种 

比标准 SIFT算法更有效的算法且其非常适合图像检索。 

． 结束语 本文研究了一种基于综合视觉注意分析的局部 

特征选择的新方法，即在一幅图像中提取局部特征，按其综合 

显著性权值划分等级，并且仅保留最独特的局部特征。使用 

这种方法，在线检索速度将明显增加且精度损失很小。本文 

AF-SIFT算法对SIFT算法进行了改进，在图像检索的正确 

率和查全率方面具有很好的性能，且简单高效，适合大规模图 

像检索。 

在以后的工作中，还要进一步研究融合多种局部特征的 

表达，综合多种局部特征检测算子和描述因子，建立多通道的 

视觉物体表示机制，以发挥不同局部特征的互补优势；还要进 

一 步考虑图像的语义概念信息，避免造成底层局部特征和高 

层语义概念的脱节；同时还要进一步研究局部特征的同现性 

规律并建立更加有效的视觉显著性表达模型，以便进行更高 

效的目标检测、可靠的遥感图像分类、鲁棒的图像景观分析， 

提高图像检索性能。 
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图7 “6”字迷宫中机器人强化学习(N一2500) 

结束语 本文提出了用XCSG来解决多机器人的强化学 

习问题。XCS建立低维的状态一动作对逼近函数Q和状态一动 

作对到环境回报值的映射关系。梯度下降技术利用在线知识 

建立稳定的逼近函数 Q，使状态一动作对到环境回报值的映射 

Q表格一直保持在低维状态。算法的分析和仿真表明，XCS 

和梯度下降法相结合用于多机器人的强化学习是高效、稳定 

收敛的。 
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