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摘 要 针对大部分基于特征的立体匹配速度过慢的问题，提出一种在频域下提取特征点坐标、空间域下提取特征描 

述子的算法。首先，研究了图像的有效编码理论；其次，确定图像的显著性特征点坐标及其尺度；最后，构造适应特征 

点尺度的模板提取图像的特征，用最近邻法则进行特征点的匹配。实验结果表明，该算法效率高、计算快，同时也具有 

较强的尺度及仿射变换鲁棒性，在速度与性能上达到了一个很好的平衡点。 

关键词 特征点匹配，显著性特征，仿射不变性 

中图法分类号 TP391 文献标识码 A 

Robust and Fast Feature Points Matching 
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Abstract Aiming at the problem that most stereo matching algorithms cost tOO much time．an algorithm in which fea— 

ture points are detected in frequency domain and feature vectors are extracted in spatial domain was proposed．Firstly， 

effective coding theory was studied．Secondly，the salient features were located in the image and their scales were corn— 

puted．Finally，patterns whose scales are matched with the feature points’scales were constructed to extract features， 

and then，features were matched by the nearest neighbor rule．The experiment results show that the propesed method 

has high computational effciency，less time consumption，strong robustness to scale and affine tranformation and make a 

balance between speed and performance． 
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1 引言 

立体匹配是计算机视觉领域中的一个基础但重要的问 

题，在机器人目标识别、三维重构、图像拼接、影像配准E 等实 

际应用中有着重要的作用。以机器人 目标识别为例，其算法 

流程如图 l所示，立体匹配的快速准确与否直接影响其性能 

好坏。由于图像的特征对仿射变换具有很好的鲁棒性I2]，因 

此基于特征的立体匹配一直是立体匹配研究的热点。David 

Lowe提出了基于特征的 SIFT算法E ，该算法构建尺度空间 

并在尺度空间中寻找极值点获得尺度不变性，选择梯度变化 

最大的方向达到方向不变性，最后用梯度直方图构建特征向 

量。虽然 SIFT对平移、旋转、尺度缩放、亮度变化、遮挡和噪 

声等具有 良好的不变性，对仿射变换也保持一定程度的稳定 

性，但是其计算速度太慢并且占用的内存太大，很难满足机器 

人这种实时陛要求高的应用。Krystian Mikolajczyk和 Cord— 

elia Schm id提出了对 SIFI"的改进算法GLOH[4]，其将构建 

特征时的模板改进成 了圆形对称结构，但依然无法解决速度 

问题。Herbert Bay等人提出了 SURF算法 ，即用快速 

Hessian矩阵来寻找特征点，计算时用不同形状的盒子滤波 

器代替二阶高斯滤波器来加速计算；特征提取时用 Haar小 

波寻找特征的主方向，并利用 Haar小波在不同方向的累加 

和来构造特征值的分量，并用积分图像来加速计算 以达到提 

速的效果，其与SIFT相比在损失了部分鲁棒性性能的情况 

下提升了速度。作者在算法后又提出了U-SURF，其虽然速 

度大幅提升，但是不具备方向不变性 ，只能用在特定场合下， 

使算法的通用性降低。近年来，Edward Rosten提出的 FAST 

探测子l6 由于速度快得到了较广泛的应用，比如 BRIEFE 、 

ORB[ 、BRISK~ 等特征都用到了 FAST作为特征检测子， 

但由于FAST所用的模板形状和大小是固定的，如图 2所示， 

因此，单独使用 FAST无法实现对尺度等变化的不变性。因 

此，如何在提高速度的同时保持良好的仿射不变性是基于特 

征的立体匹配要面临的最大问题。 
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图 1 目标识别流程图 

■一 
图 2 FAST特征检测子模板 
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