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基于区域深度特征的人头检测方法 

何扬名，杜建强，肖贤波 
(江西中医学院计算机学院，江西 南昌330004) 

摘 要：根据摄像机自上而下拍摄检测人头的特点，提出了以目标及其周围像素为候选匹配区域进行匹配来计算视 

差的人头检测方法．该方法首先用左视图检测所有可能的人头目标，然后选取 目标及其周围像素作为匹配的整体，根 

据一些匹配的约束条件，用其来和右视图进行匹配，算出以目标及其周围像素为整体的视差．将目标及其周 围像素作 

为整体，克服了人头区域纹理比较弱额缺点，使得匹配的准确率有所提高，从而提高了视差计算的准确度． 
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Detecting Human Head by Depth Characteristics of Regions 

HE Yang—ruing，DU Jian-qiang，XIAO Xian-bo 

(School of Computer，Jiangxi University of Traditional Chinese Medicine，Nanchang 330004，China) 

Abstract：According to the features of cameras shooting from up tO down，a new method of detecting human head is 

put forward，which uses the pixels of the target and pixels around the target．First，detect all possible targets in the 

left image．Then chose the pixels of every target and the pixels around the target as an integrated object，and use 

them to match the right image according to some constraint conditions．Thus the disparity of the integrated object 

can be gotten．The method integrating the pixels of target and around the target overcomes the shortcoming of weak 

texture of huma n head，which would increase the accuracy of ma tching． So the accuracy of disparity can be 

increased，too．According to the disparity，some fake target can be excluded．And the accuracy of recognizing 

human head would be increased． 
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1 引言 

在利用计算机检、狈4人的活动的系统中，由于摄 

像机的安装条件限制，常需要将摄像机安装在人头 

顶部的位置．由于人头顶部形状和特征相对固定，所 

以对人头顶部的检测就成了检测人的活动的有效方 

法之一．头顶部检测在许多领域得到了应用，特别是 

乘客流量统计领域．在客流统计中，摄像机通常安装 

在人头上方，从上而下进行拍摄．摄像机采集的实时 

图像作为输入，客流统计系统对其进行处理，检测出 

图像中是否存在头部或者头部的个数、位置等信息． 

摄像机从上而下拍摄，得到的人头顶部图像是 

一

个类圆形 目标．利用单 目视觉的方法来检测人头 

目标已经发展出很多，文献E1]中利用结合梯度与彩 

色直方图的方法来进行人头顶部的识别，由于彩色 

图像的数据量很大，导致系统的实时陛不理想．人头 

顶部的 目标也可以采用检测圆的办法来进行检 

测[2 ]，其中文献[2]中采用随机抽取四个边缘点的 

方法，通过计算它们的距离来判断是否存在一个可 

能的圆形 目标，这种方法对噪声较大的图像，由于随 

机抽取的点命中率很低，该方法很难适用于复杂的 

环境．模糊C均值聚类方法[4]由于首先要确定聚类 

数目而很难在这种聚类数目很难确定的情况下使 

用．检测类圆形目标的最常用的方法就是 Hough变 
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换(HT)_5]．基于单 目图像处理技术的人头检测方 

法的主要问题在于头顶部相对于复杂的背景并没有 

明显特征，例如和头顶部颜色相似的背包、提箱，拥 

挤的人群中的空隙以及深色着装的行人的背部、肩 

部等极易被系统误判为头顶部，因此这些系统不能 

达到很高的准确率_6。 ． 

摄像头自上而下拍摄，由于这种环境下，人头离 

摄像头的距离相对背景要近一些，所以利用双 目立 

体视觉的深度感知特性识别人头，可以尽量避免虚 

假人头的出现．基于双 目视觉的目标检测方法一个 

很大的缺点就是实时性较差_8I9]，文献E6]中利用了 

目标视差的方法来检测人头目标，提高了实时性．但 

是由于人头目标的纹理往往很弱，目标视差也常常 

难以提取．而且由于人头纹理弱，利用灰度相关的匹 

配办法有时会使得 目标匹配产生错误．而且文献E6] 

利用了 Hough变换来检测人头，对分辨率较大的图 

像进行检测时，其实时性不够理想． 

本文提出基于区域深度特征的人头检测方法， 

并用实验验证其较好的实时性和较高的准确性． 

2 双目视觉检测原理 

双目立体视觉是基于视差的原理，如图 1所示 

为双目立体成像原理图，两摄像机的投影中心连线 

的距离就是基线距 B．两摄像机在同时采集空间物 

体的特征点P，分别在左右图像平面上成像，他们的 

图像坐标分别为 P 一 (X￡，Y )，P，一 (X ，Y，)．通 

常两个摄像机的图像面在同一个平面上，则特征点 

P在y方向的坐标Yz—Yr—Y，则由几何关系可以 

得到： 
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图 l 双目立体成像原理图 

则水平方向的视差为D—X —X，．于是就可以 

计算出点 P在左摄像机坐标系下的三维坐标是： 

r B ·X 
一  

j Y ： (2) c ] 

l一旦 
因此，只要将左摄像机图像上的像素点在右摄 

像机图像上找到对应的匹配点，就可以算出该像素 

点的视差，从而确定出该点的三维坐标．这种方法是 

点对点的运算．由式(2)可以看出视差越大的匹配 

点，其离摄像头的距离就越小．在摄像机从上而下拍 

摄的场景，人头离摄像机是最近的，所以具有较大的 

视差． 

3 基于区域深度特征的人头检测原理 

3．1 区域的生成方法 

由于摄像机自上而下进行拍摄，人头区域的像 

素灰度变化比较小，可以采用如下的区域生长算法 

来对图像进行区域划分． 

将图像的像素划分成 L×H小矩形(通常为 3 

×3的小矩形)，然后比较相邻小矩形的中心像素灰 

度的差值，如果其差值小于等于某一事先设定的阈 

值，则将相邻小矩形合并为一个区域；如果差值大于 

事先设定的阈值，则不属于同一个区域． 

根据这种方法生成的区域，其形状不光滑，常常 

带有毛刺，有时当两个人头距离比较近的时候，两个 

人头区域之间被一个狭窄的区域连接起来．由于人 

头具有类圆形的特征，所以对各区域采用具有圆形 

特征的结构元素进行开运算操作，这样既可以去除 

区域的毛刺，还可以使得每个区域的类圆形特征更 

加明显． 

一 副图像进行这种区域生长和开运算后，将得 

到很多区域，有时区域数量达到上百个．如果对每个 

区域都在另一幅图像中进行匹配运算，其运算量将 

比较大．而且有很多区域根本不具有人头的特征，将 

这种区域进行匹配，完全是多余的．所以需要对区域 

进行筛选．筛选的参数主要有三个：面积、灰度均值、 

区域圆度．人头区域的面积在一定的范围内，如果该 

区域面积不在面积范围内，则该区域可以排除．由于 

人头区域灰度偏低，所以该区域的灰度均值如果高 

于某个阈值，则该区域可以排除．由于人头区域具有 

类圆形的特征，可以用如下的圆度参数来评价一个 

区域的类圆特征： 

C— F／(max2*p／)， 

式中，C代表圆形度，F表示区域的面积，max表示 






