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雾霾图像增强算法对目标检测性能影响研究
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摘要：针对雾霾环境下目标检测率低，容易造成交通事故等问题，提出了基于图像增强的动态双阈值算法；该算法针对雾霾

天气下，传统的检测算法目标检测率低、虚警率高等问题，利用大气散射模型及联合双边滤波算法首先对原始雾霾图像的增强处

理，然后再进行目标检测；分别使用动态双阈值、基于均值滤波的动态双阈值、基于直方图均衡化的动态双阈值、基于拉普拉斯

算子的动态双阈值目标检测算法对不同程度雾霾环境下的实拍车辆运动视频进行目标检测，并用１１０９７组图像数据对比分析改进

算法的最佳检测率、最差检测率、平均检测率和虚警率；实验结果表明，改进算法目标检测率高、虚警率低，有助于减少交通事

故，更加适用于雾霾环境下图像目标检测。
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０　引言

雾霾环境下空气中含有大量的烟尘及尘埃等颗粒物，

与水凝结浮游在空气中，降低能见度，使得道路交通环

境以及空中目标等监控系统可视性变差，采集到的图像

受到严重影响，不能准确区分目标与背景，目标图像信

息捕捉难度加大，给正常的安全出行带来巨大困扰。对

于空中的飞机来说，雷达的定位存在盲区，可利用图像

进行视觉辅助导航，但在雾霾等恶劣环境下难以对飞机

进行准确定位，影响机场场面监视和飞行安全。因此，

研究雾霾图像增强算法对目标检测性能影响，能够提高

目标的检测率，有助于减少地面交通事故，保障空中交

通安全。

目前已有的目标检测算法和图像增强算法已经很成熟，

针对雾天、雾霾天、雪天和雨天这样特殊天气的图像处理

主要集中在图像复原和图像清晰化处理上。如利用大气散

射模型和暗原色先验的方法［１］、四阶偏微分方程方法［２３］、

自适应滤波的方法［４］、灰度阈值［５］的方法对图像进行复原；

利用暗原色的方法［６７］和中值滤波的方法［８］、图像融合的方

法［９］对图像进行去雾化处理；利用自适应性小波系数阈值

处理方法［１０］对图像进行重构等。但由于检测环境的变化、

光照强度、遮挡、阴影、天气状况等的干扰，目标的检测

性能都会受到影响，且没有通用的雾霾环境下目标检测

算法。

本文主要研究雾霾环境下图像增强算法对目标检测性

能影响，并通过大量的实验数据标定不同雾霾环境下通用
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的目标检测算法。在分析对比已有目标图像检测算法基础

上得到动态双阈值算法更适用于雾霾天气下目标检测；在

该算法的基础上利用大气散射模型及联合双边滤波算法首

先对原始雾霾图像的增强处理，然后再进行目标检测；最

后使用动态双阈值、基于均值滤波的动态双阈值、基于直

方图均衡化的动态双阈值、基于拉普拉斯算子的动态双阈

值算法对不同程度雾霾环境下的实拍车辆运动视频进行目

标检测，实验结果表明改进算法识别率高、适用于雾霾环

境下图像目标检测。

１　经典图像目标检测算法

在图像目标检测中，可先将目标与背景区域分离，然

后再进行目标分析与处理。常用的算法有阈值分割算法［１１］

和边缘检测分割算法［１２］。

阈值分割算法是把在阈值范围内、外的像素分成两类，

像素灰度在阈值范围内的为一类，像素灰度在阈值范围外

的为另一类，临界点可归为任意一类。该算法包括两个步

骤：１）确定分割阈值；２）将像素点的灰度值与分割阈值进

行比较，进行图像像素的分类。阈值犜 的选择直接影响图

像分割效果，根据对犜 的不同约束可以得到不同类型的阈

值分割方法：全局阈值分割法 （Ｏｔｓｕ）
［１３］和局部阈值或动态

阈值分割法［１４］。

边缘检测分割算法包括提取边界点、剔除某些边界点

和填补边界间断点。经典的边缘提取方法是考察图像每个

像素在某个邻域内灰度的变化，可以通过微分算子对图像

求导数确定。常见的微分算子有Ｒｏｂｅｒｔｓ边缘检测算子
［１５］、

Ｓｏｂｅｌ边缘检测算子
［１６］和Ｐｒｅｗｉｔｔ边缘检测算子

［１７］。选用不

同的微分算子，即可得到不同的边缘检测算法。

将上述两种算法用于不同程度污染的雾霾环境下的车

辆目标检测，实验结果如图１所示。

由图１对比可得，雾霾环境下动态双阈值分割算法目

标识别率比 Ｏｔｓｕ算法目标识别率高，这是由于雾霾的影

响，目标的很多特征信息会被弱化，单一阈值不能满足目

标图像分割需求，动态双阈值目标分割算法能根据环境变

化调整分割阈值的大小，因此识别率较高。

在轻度霾天时三种边缘检测算子检测到的目标都很清

晰；在中度霾天时Ｓｏｂｅｌ和Ｐｒｅｗｉｔｔ算子对目标边缘的检测

效果比Ｒｏｂｅｒｔｓ要好；但由于污染程度的加深，三种算子对

边缘的定位精度均受到影响，出现间断和毛刺；在重度和

严重霾天时，三种边缘检测算子对边缘的检测全都出现毛

刺和间断，检测结果都不如意。

通过图１对两种经典图像目标检测算法对比可得，动

态双阈值目标分割算法检测出目标体的像素点更多，得到

的目标信息更丰富。由于雾霾环境下目标的边缘及轮廓信

息会被弱化，边缘检测算法提取的目标信息会少。因此，

动态双阈值目标分割算法更适合用于雾霾环境下目标检测。

２　改进算法

由于雾霾环境下空气中大量的尘埃和烟屑会折射太阳

图１　经典目标检测算法结果对比

光，使整个图像看起来色调相同，目标颜色和纹理等特征

都被弱化，信息量减少。因此要想提高雾霾环境下图像目

标的识别率，需对原有算法进行改进。论文利用图像增强

算法对原有动态双阈值分割算法进行改进，提出了一种基

于图像增强的动态双阈值算法，然后将其运用到目标检测

上，提高目标检测性能。

图像增强就是为了改善图像的视觉效果、提高清晰度、

突出图像中的某些信息，使图像更有利于各种特征的分析

提取和计算机处理。论文选用基于大气散射模型的图像增

强方法，该算法是对图像进行分块处理，图像增强效果好。

常用的大气散射模型［１８１９］如下：

犐（狓，狔）＝犑（狓，狔）犲
－β犱（狓，狔）＋犃（１－犲－β

犱（狓，狔）） （１）

　　其中：犐是采集到的图像，犑是目标图像，犃为大气光，β
为散射系数，犱（狓，狔）为场景深度，犲

－β犱（狓，狔）为透射率。大气散

射模型可变形为：

犑（狓，狔）＝
犐（狓，狔）－犃（１－犲

－β犱（狓，狔））

犲－β犱
（狓，狔）

（２）

　　由式 （２）可得，图像增强主要是对犃、β、犱三个参数的

计算和估计。用犔（狓，狔）表示大气幕亮度犃（１－犲
－β犱（狓，狔）），即：

犔（狓，狔）＝犃（１－犲
－β犱（狓，狔）），则式 （２）可简化为：

犑（狓，狔）＝
犐（狓，狔）－犔（狓，狔）

１－
犔（狓，狔）

犃

（３）

　　大气光犃值的推算步骤
［２０］如下：１）从暗通道图中按照

亮度的大小取前０．１％的像素；２）在这些位置中，在原始

有雾图像犐中寻找对应的具有最高亮度的点的值，作为犃



第１期 张　癑，等：


雾霾图像增强算法对目标检测性能影响研究 · ４３　　　 ·

的值。

由于图像中雾的浓度越大，图像的亮度就越大，因此

可用犐（狓，狔）的最小颜色分量来粗略预估大气幕亮度
［６］［２１２２］，

即：

珟犔（狓，狔）＝ ｍｉｎ
犮∈｛犚，犌，犅｝

犐（狓，狔） （４）

　　为了保持更多的图像边界信息，用非线性滤波器ｃｏｌｆｉｌｔ

对珟犔（狓，狔）进行滤波。ｃｏｌｆｉｌｔ模型为犵＝ｃｏｌｆｉｌｔ（珟犔（狓，狔），

［犿，狀］，‘ｓｉｌｄｉｎｇ’，＠ｆｕｎ）。其中 ［犿，狀］表示掩膜的尺寸，

选择经验值３３；‘ｓｉｌｄｉｎｇ’表示逐个像素的滑动犿狀区

域；＠ｆｕｎ代表实现滤波的函数，论文选用最小值滤波函

数。将滤波后的结果表示为珟犔′（狓，狔）。

为了保持恢复图像的细节信息，且保持恢复图像的亮

度，需要利用联合双边滤波算法来细化珟犔′（狓，狔）。双边滤波

器的权重由空域和值域平滑函数的乘机给出，对于图像

珟犔′（狓，狔）中的任意一点犘，滤波结果为：

珟犔″（狓，狔）＝
１

犓狆∑狇∈Ω
犔狇
～

犳（狆－狇 ）犵（犔狆
～

－珟犔狇 ） （５）

　　其中：犳为高斯中心在犘 点的空域滤波器，犵为中心是

犘 点像素值的值域滤波器，Ω为犳 的空域范围，犓狆 为犳·犵

滤波权重的和。

将大气光犃值及两次滤波后的图像数据珟犔″（狓，狔）代入

到式 （３）中，即可得到增强后的图像数据犑（狓，狔），增强后

的效果如图２所示。

图２　图像增强结果对比

基于图像增强的动态双阈值算法就是先对雾霾环境下

的目标图像进行增强，而后再进行目标分割与检测，表达

式如下所示，其中犑（狓，狔）＝犳（犐（狓，狔））：

犵（狓，狔）＝
１， 犑（狓，狔）≤犜犺１∪犑（狓，狔）≥犜犺２

０， 犑（狓，狔）＞犜犺１∩犑（狓，狔）＜犜犺｛
２

（６）

犜犺１＝犃狏犵＿犵狉犪狔－α＿犵狉犪狔

犜犺２＝犃狏犵＿犵狉犪狔＋α＿犵狉犪｛ 狔
（７）

式中，犑（狓，狔）表示经过图像增强处理后的图像，是关于原

图像犐（狓，狔）的函数；犜犺１ 和犜犺２ 是动态双阈值的两个阈值；

犃狏犵＿犵狉犪狔是平均灰度值；α＿犵狉犪狔是调整因子，依据目标

图像的具体情况而定，犵（犻，犼）是阈值分割后的二值化图像。

均值滤波采用邻域滤波技术，把图像中的像素及其邻

域像素构成一个模板，用模板的均值代替像素值输出。为

了增加图像处理速度，论文采用３×３方形模板对图像进行

均值滤波。对于均值滤波模板图的计算可用如下的公式

得出：

犑１（狓，狔）＝
１

犖 ∑（狓，狔）∈犛
犑（狓，狔）＝

１

９

犑（狓－１，狔－１）＋犑（狓－１，狔）＋

犑（狓－１，狔＋１）＋犑（狓，狔－１）＋

犑（狓，狔）＋犑（狓，狔＋１）＋

犑（狓＋１，狔－１）＋犑（狓＋１，狔）＋

犑（狓＋１，狔＋１

烄

烆

烌

烎）

（８）

　　其中：犛为以犑（狓，狔）为中心的邻域的集合，犖为犛内的

像素点数，犑１（狓，狔）为滤波输出结果，犑（狓，狔）为经大气散射

模型增强后的图像。将犑２（狓，狔）代入到式 （６）中，即可实

现基于均值滤波的动态双阈值算法。

灰度直方图均衡化是通过某种变换把原始图像的直方

图变换为均匀分布的形式，得到一幅直方图均匀分布的新

图像。设犑（狓，狔）和犑２（狓，狔）分别表示经大气散射模型增强

后的图像和经直方图修正后的图像在 （狓，狔）位置的像素坐

标，且犑（狓，狔）∈［０，２５５］和犑２（狓，狔）∈［０，２５５］。对于任意

一个犑（狓，狔），都可生成一个犑２（狓，狔），两者之间的转换映射

关系为：

犑２（狓，狔）＝２５５∑
犑（狓，狔）

犾＝１

狀犾
狀

（９）

　　其中：狀为像素个数的总和；狀犾为第犔 个灰度级出现的

次数。将犑２（狓，狔）代入到式 （６）中，即可实现基于直方图

均衡化的动态双阈值算法。

基于拉普拉斯 （Ｌａｐｌａｃｉａｎ）算子的图像增强是突出图

像灰度值突变的区域并减缓这些区域灰度值的变化。Ｌａｐｌａ

ｃｉａｎ算子是各向同性的二阶微分算子，对离散的数字图像而

言，二阶偏导数可用二阶差分近似。因此Ｌａｐｌａｃｉａｎ增强算

子可表达为：

犑３（狓，狔）＝犑（狓，狔）－
２犑（狓，狔）＝

５犑（狓，狔）－犑（狓＋１，狔）－犑（狓－１，狔）－

犑（狓，狔＋１）－犑（狓，狔－１） （１０）

　　将犑３（狓，狔）代入到式 （６）中，即可实现基于拉普拉斯

算子的动态双阈值算法。
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３　实验结果对比分析

把基于图像增强的动态双阈值算法用于不同程度污染

的雾霾环境下的车辆目标检测。为了更好的说明改进算法

对目标检测性能的影响并确定污染程度不同的雾霾环境下

最佳目标检测算法，针对不同程度污染的雾霾环境下，用

动态双阈值、基于均值滤波的动态双阈值、基于直方图均

衡化的动态双阈值和基于拉普拉斯算子的动态双阈值四种

算法对１１０９７张增强后的图像进行目标检测，并统计出四

种算法的最佳检测率、最差检测率、平均检测率和虚警率。

如图３～６及表１～４所示。

图３　轻度霾天检测率和虚警率

表１　轻度霾天目标检测数据统计

算法 最佳检测率 最差检测率 平均检测率 平均虚警率

阈值检测 ９５．８３％ ４５．３％ ７５．５８％ １０．１６％

均值滤波 ９７．６１％ ５０．２８％ ８０．０６％ ８．５３％

改进直方图 ９８．０７％ ４８．９３％ ７９．８６％ １０．０５％

改进拉普 ９８．６％ ４８．９３％ ７８．３９％ ９．７７％

对表１数据分析可得，三种改进算法的最佳检测率和

平均检测率均比动态双阈值算法的检测率高，且虚警率小。

综合考虑目标的检测率和虚警率，在轻度霾天时首选基于

均值滤波的动态双阈值算法，其次选用基于拉普拉斯算子

的动态双阈值算法。

图４　中度霾天检测率和虚警率

表２　中度霾天目标检测数据统计

算法 最佳检测率 最差检测率 平均检测率 平均虚警率

阈值检测 ９５．８３％ ４５．３％ ７５．５８％ １０．１６％

均值滤波 ９７．６１％ ５０．２８％ ８０．０６％ ８．５３％

改进直方图 ９８．０７％ ４８．９３％ ７９．８６％ １０．０５％

改进拉普 ９８．６％ ４８．９３％ ７８．３９％ ９．７７％

对表２数据分析可得，经过均值滤波处理后的图像再

进行动态阈值目标检测的效果要明显优于其他三种方法；

综合考虑平均虚警率和目标检测率，在中度霾天时优先选

用基于均值滤波的动态双阈值算法，其次选用基于直方图

均衡化的动态双阈值算法。

表３　重度霾天目标检测数据统计

算法 最佳检测率 最差检测率 平均检测率 平均虚警率

阈值检测 ９１．８１％ ２６．２５％ ５３．８４％ ３４．３９％

均值滤波 ９３．５％ ３０．０８％ ５９．１８％ ３１．３９％

改进直方图 ９２．７％ ３１．４３％ ６０．１１％ ２８．０７％

改进拉普 ９３．３５％ ３０．５４％ ５８．１９％ ２３．７９％

对表３数据分析可得，相对其他三种方法来说基于拉

普拉斯算子的动态双阈值算法的平均虚警率最低，但目标

检测率不高；基于均值滤波的动态双阈值算法的优点是可

以复原图像，检测出远且小的目标，但同时检测出的非目

标点也多；虽然基于均值滤波的动态双阈值算法的最佳检
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图５　重度霾天检测率和虚警率

测率是四种方法中最高的，但平均检测率却不如基于直方

图均衡化的动态双阈值算法好。综合考虑目标的平均检测

率和平均虚警率，在重度霾天时优先选用基于直方图均衡

化的动态双阈值算法，其次选用基于拉普拉斯算子的动态

双阈值算法。

表４　严重霾天目标检测数据统计

算法 最佳检测率 最差检测率 平均检测率 平均虚警率

阈值检测 ８９．９５％ ２６．６４％ ５１．７５％ ３８．６６％

均值滤波 ９０．９１％ ３０．９５％ ５５．８８％ ３０．７６％

改进直方图 ９１．１７％ ２９．５８％ ５６．２８％ ３０．２４％

改进拉普 ８９．９％ ２９．４％ ５６．６％ ２３．８３％

对比表４数据分析可得，四种方法检测出的目标都差

不多，但动态双阈值检测算法检测出的非目标点最多，而

基于拉普拉斯算子的动态双阈值算法检测出的非目标点最

少；综合考虑目标的平均检测率和虚警率，在严重霾天时

优先选用基于拉普拉斯算子的动态双阈值算法，其次选用

基于直方图均衡化的动态双阈值算法。

４　结束语

论文针对雾霾环境下目标图像的检测与识别，在分析

已有算法基础上，提出了基于图像增强的动态双阈值算法。

从统计的实验数据和算法处理的效果图可看到改进后的算

法相较于原算法目标平均检测率高、虚警率低，目标检测

性能有所提高。分析实验数据可得：在轻度霾天时首选基

图６　严重霾天检测率和虚警率

于均值滤波的动态双阈值算法，其次选用基于拉普拉斯算

子的动态双阈值算法；在中度霾天时优先选用基于均值滤

波的动态双阈值算法，其次选用基于直方图均衡化的动态

双阈值算法；在重度霾天时优先选用基于直方图均衡化的

动态双阈值算法，其次选用基于拉普拉斯算子的动态双阈

值算法；在严重霾天时优先选用基于拉普拉斯算子的动态

双阈值算法，其次选用基于直方图均衡化的动态双阈值算

法。通过研究雾霾图像增强算法对目标检测性能的影响，

能够使得交通道路环境以及空中目标等的监控系统可视性

提高，有助于减少地面交通事故、保障交通安全。
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