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摘要：舰船是重要的海上目标，航空遥感影像的实时舰船目标检测在民用领域和国防安全中均具有十分重要的意义和价

值。以工程应用为背景，重点对航空遥感影像的海陆分割和舰船检测两方面问题展开研究。利 用 灰 度 信 息 对 遥 感 影 像

进行自适应阈值分割，结合形态学算子和孔洞填充技术，实现海陆分割；利用舰船几何结构特征进行直线段检测，结合Ｋ

均值密度聚类技术，完成舰船目标检测。实验结果 表 明：针 对 海 陆 分 割 任 务，陆 地 检 测 率 为９５．８％，陆 地 检 测 错 误 率 为

５．７％，陆地检测正确率为９４．４％；针对舰船目标检测任务，检测准确率为９４．１％，检测虚警率为３．９％。可以较好地将

影像中的海洋区域和陆地区域分割成两个相互独立的部分，分割效果理想；同时可以快速地完成 舰 船 目 标 检 测，准 确 率

高，虚警率低，具有运算简单、易于工程实现等特点。
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１　引　言

　　在风云变幻的今天，适应世界海洋形势变化，
洞察海洋安全发展趋势，提升海洋环境的监视能

力，对于我国经略海洋事业，显得尤为重要［１］。卫

星等航天遥感手段已经在海洋环境监测中发挥了

重要的作用，但其却难以满足对于时间响应要求

快速的应急动态海洋监测任务［２］。航空遥感因其

具备机动快速的响应能力，特别适合于海洋生态

环境和突发事件的监测［３］。因此，实 现 航 空 遥 感

影像的实 时 舰 船 目 标 检 测 具 有 重 要 的 实 际 应 用

价值。
舰船目标检测主要包括两个步骤：海 陆 分 割

和舰船检测［４］。首先，舰船目标属于海上目标，因
此当遥感影像中出现陆地区域时，为避免由于陆

地环境结构复杂，影响后续舰船目标检测的准确

率，造成虚警，需要对遥感影像进行海陆分割的预

处理操作，分离海 洋 区 域 和 陆 地 区 域，减 弱 环 境

的影响。之后，仅在 海 洋 区 域 内 进 行 舰 船 检 测，
并输出最 终 的 检 测 结 果，如 舰 船 目 标 在 遥 感 影

像中 的 坐 标 位 置，面 积 大 小，长 度 和 宽 度 等

信息。
传统的海陆分割方式利用先验已知的海岸数

据库，首先根据地理坐标信息找到遥感影像相对

应的陆地模板，再利用模板匹配技术将遥感影像

中的陆地区域与陆地模板进行匹配，最终完成海

陆分割［５］。这种方案对于特定地 理 位 置、特 定 场

合的海陆 分 割 可 以 实 现 较 为 理 想 的 效 果，但 是

在实际工 程 应 用 中，人 工 采 集 标 定 陆 地 模 板 难

度巨大，且面对突 发 事 件 时，侦 察 飞 机 飞 入 新 的

区域，其海 域、陆 地 模 板 难 以 获 得，利 用 模 板 匹

配来 进 行 海 陆 分 割 更 加 具 有 不 可 操 作 性。目

前，阈值分 割 法 因 其 简 单、高 效 的 特 点，在 工 程

中得到了广泛的应用。
舰船检测大体上可以分为基于传统特征的检

测方法和基于深度学习的检测方法，其中传统特

征包括灰度特征、纹理特征、形状特征等，该类方

法实现起来快速，简单，容易实现，但鲁棒性差［６］；
基于深度学习的检测方法不需要人工定义特征，
但其事先需要预知大量的舰船训练数据库，实际

检测时如果出现未被标定过的舰船，容易被错误

分类；同时，深度神经网络参数较多，检测速度较

慢，难以满足实时处理系统的要求［７］。
实际工程应用中，实时舰船目标检测 应 综 合

考虑航空遥感影像的数据特点和应用场景等多方

面因素，来选择合适的算法［８］。目 前 航 空 遥 感 相

机大多已经配备了光电传感设备，由于要满足数

据存储和实时图像处理等多方面需求，采集的目

标图像往往是数据量相对较小的灰度影像。基于

此，受机上实时处理软硬件限制，在不进行航空遥

感图像精确几何校正的情况下，本文重点针对航

空遥感灰度影像，对海陆分割和舰船检测两大问

题展开了研究，利用灰度信息对遥感影像进行自

适应阈值分割，结合形态学算子和孔洞填充技术，
实现海陆分割；利用舰船几何结构特征进行直线

段检测，结合 Ｋ均 值 密 度 聚 类 技 术，完 成 舰 船 目

标检 测，算 法 可 以 满 足 机 上 实 时 处 理 的 自 动、准

确、快速的需求。

２　海陆分割

　　将遥感影像中的陆地区域和海洋区域进行分

割，屏蔽或去除陆地区域，将检测范围限定在海洋

区域，称为海陆分割过程。精准的海陆分割至关

重要，可以有效地缩小后续目标检测范围，简化检

测复杂度，提高检测的速度和效率。
阈值分割法作为传统的图像分割方 法，在 海

陆分割任务上也得到了广泛应用，如直方图谷底

法［９］、最 大 类 间 方 差 法［１０］等，该 类 方 法 从 海 面 区

域和陆地区域具有不同的灰度、纹理等特征的角

度出发，确立分割阈值，经过二值化处理，实现海

陆分割。但这些阈值分割法自适应性较差，比如

对于最大类间方差分割法来说，其要求海洋和陆
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地的灰度直方图具有双峰特性，通过计算直方图

的波谷阈值，再将一幅遥感影像分割成海洋和陆

地两大块。但实际应用中，航空相机采集图像时

受光照、环境、噪声等多方面因素的影响，很难保

证采集的影像具有双峰特性；同时，最大类间方差

分割法会对每幅图像都进行分割，当航空相机采

集的影像中全为海洋区域或全为陆地区域时，最

大类间方差分割法并不适用。因此，本文充分考

虑了海洋区域和陆地区域在灰度特征上的差异，
提出了一种根据图像灰度特征变化的自适应阈值

分割方法，并结合形态学算子和孔洞填充技术，实
现了航空遥感影像的海陆分割。海陆分割的具体

流程如图１所示。

图１　海陆分割流程图

Ｆｉｇ．１　Ｆｌｏｗ　ｃｈａｒｔ　ｏｆ　ｌａｎｄ　ｓｅａ　ｓｅｇｍｅｎｔａｔｉｏｎ

２．１　海陆粗分割

在航空遥感影像中，相较于陆地区域，海洋区

域最显著的特征就是表面灰度分布均匀，即从遥

感影像局部统计特性的角度来讲，海洋区域的统

计均值与方 差，在 其 局 部 区 域 内 具 有 相 似 性［１１］。
从数学上讲，灰度均值表示了局部范围内像素点

的亮暗程度，灰度方差表示了局部范围内像素点

灰度值变化的剧烈程度。灰度均值大，表示局部

区域内亮度大；

灰度均值小，代表局部区域亮度小；灰度方差

大，代表局部区域内波纹抖动大，变化较大；灰度

方差小，表 示 局 部 区 域 内 波 纹 抖 动 小，比 较 平

静［１２］。因 此，对 于 陆 地 区 域 来 说，区 域 内 环 境 错

综复杂，区域的灰度方差值较大，区域内不同像素

点的灰度均值也会体现出一定的差异；对于海洋

区域来说，区域内具有局部相似性，区域的灰度方

差值较小，区域内所有像素点的灰度均值也会具

有一致性。基于此，本文考虑利用灰度均值与灰

度方差两个变量，根据图像本身的灰度信息自适

应调整海陆分割阈值，完成海陆的粗分割。具体

操作步骤如下：

对遥感影 像 中 的 每 个 像 素 点（ｘ，ｙ），以 其 为

中心取大小为ｄ×ｄ的 滑 动 窗 口Ｈ＝｛（ｍ，ｎ）｜ｘ
－ｄ／２≤ｍ≤ｘ＋ｄ／２，ｙ－ｄ／２≤ｎ≤ｙ＋ｄ／２｝，计算

该滑动窗口内所包含像素点的灰度均值和方差，

并将计算结果当作像素点（ｘ，ｙ）的灰度均值和方

差，并依次遍历遥感影像中的每个像素点。记像

素点（ｘ，ｙ）的 灰 度 均 值 和 方 差 计 算 结 果 分 别 为

Ａｖｅ（ｘ，ｙ）和Ｖａｒ（ｘ，ｙ），计算公式如下：

Ａｖｅ（ｘ，ｙ）＝ ∑（ｍ，ｎ）∈ＨＦ
（ｍ，ｎ）／ｄ２， （１）

Ｖａｒ（ｘ，ｙ）＝ ∑（ｍ，ｎ）∈Ｈ
（Ｆ（ｍ，ｎ）－Ａｖｅ（ｘ，ｙ））２／ｄ２，

（２）

其中：Ｆ（ｍ，ｎ）表 示 像 素 点（ｍ，ｎ）的 灰 度 值。接

着，计算整幅影像的灰度方差均值Ｖａｒａｖｅ，公式如

下：

Ｖａｒａｖｅ＝ ∑
ｘ∈Ｍ，ｙ∈Ｎ

Ｖａｒ（ｘ，ｙ）／Ｍ／Ｎ， （３）

其中：Ｍ 和Ｎ 分别表示影像的垂直分辨率和水平

分辨率。对于 影 像 中 的 像 素 点（ｘ，ｙ），如 果 该 点

的灰度方差值大于整幅影像的灰度方差均值，同

时存在该点的灰度均值与周围邻域像素点的灰度

均值相差较大，则将该点判定为陆地区域，否则判

定为海洋区域，数学上表示为满足以下两个条件：

Ｖａｒ（ｘ，ｙ）＞Ｖａｒａｖｅ， （４）


（ｍ，ｎ）∈Ｈ

｜Ａｖｅ（ｍ，ｎ）－Ａｖｅ（ｘ，ｙ）｜＞ Ｖａｒ（ｘ，ｙ槡 ）．

（５）

　　依次遍历遥感影像中的每个像素点，依据上

述准则将像素点判定为海洋区域或陆地区域，完

２６３２ 　　　　　光学　精密工程　　　　　 第２８卷　



成海陆的粗分割。

２．２　连接分散陆地

完成海陆粗分割后，影像中的海洋区 域 和 陆

地区域均会出现一定的断裂和空洞情况，因此本

文利用形 态 学 算 子 和 孔 洞 填 充 技 术 完 成 连 接 和

填补。

利用形态学中的膨胀操作连接分散 的 陆 地，

将陆地区域连接成一个或几个大的连通区域。本

文利用３×３的结构元素，扫描影像中的每一个像

素点，用结构元素与其覆盖的二值图像做“或”操

作，使得边界完成了向外部的扩张。

２．３　填充陆地孔洞

陆地中也存在具有局部相似性的区 域，比 如

小型湖泊、田地、草原等［１２］，这些区域在进行海陆

粗分割时往往被误认为是海洋区域，因此本文考

虑利用区域生长的方法填充陆地孔洞。

区域生长方法是根据事先定义的准 则，将 相

似或同 类 像 素 点 聚 合 成 一 个 大 区 域 的 过 程［１３］。

其生长过程是从一个像素点开始，将与该生长点

性质相似的相邻像素点进行合并，并形成新的生

长点，重复此过程直到不能继续生长为止［１４］。本

文考虑将属于海洋区域的像素点进行区域生长，

具体的生长步骤如下：
（１）扫描整幅影像，找到第一个属于海洋区域

的像素点，记为（ｘ０，ｙ０）；
（２）以（ｘ０，ｙ０）为中心，考虑（ｘ０，ｙ０）的８邻域

像素（ｘ，ｙ），若（ｘ，ｙ）为 海 洋 区 域 的 像 素 点，则 将

（ｘ，ｙ）与（ｘ０，ｙ０）合并，同时将（ｘ，ｙ）压入堆栈；
（３）从堆栈中取出一个像素点，将其视为（ｘ０，

ｙ０）返回步骤（２）；
（４）当堆栈为空时，返回步骤（１）；

重复步骤（１）～步骤（４），直到图像中所有属

于海洋区域的像素点均有归属，生长结束。

接着，统计生长过后各个独立联通区域的像

素点数目，结 合 图 像 分 辨 率 的 大 小 和 先 验 信 息

设定一个 像 素 点 数 目 的 阈 值，将 小 于 该 阈 值 的

独立 联 通 区 域 归 为 陆 地 区 域，完 成 陆 地 孔 洞

填充。

２．４　刻画海岸线

通过膨胀操作连接分散的陆地区域 后，需 要

执行一定次数的腐蚀操作，以完成海岸线的刻画，

保证海岸线的精度不受影响。类似地，本文利用

３×３的结 构 元 素，扫 描 影 像 中 的 每 一 个 像 素 点，

用结构元素与其覆盖的二值图像做“与”操作，完

成边界向内部收缩的过程，同时还可以消除小且

无意义的区域。值得注意的是，腐蚀操作的次数

可以略少于膨胀操作的次数，一是可以减低算法

的复杂度，提高运算速度和效率，二是可以人为地

适当扩大陆地区域，以减少海岸边由于水纹、杂波

等因素对 后 续 舰 船 目 标 检 测 时 提 取 特 征 造 成 的

影响。

２．５　填充海洋孔洞

与陆地区域类似，海洋区域内舰船、小岛等目

标不具有局部相似性，因此在进行海陆粗分割时

易被误认为是陆地区域［９］。同样 地，本 文 考 虑 利

用区域生长的方法填充海洋的孔洞，具体生长过

程与前文一致。之后，对于像素点少于一定数目

的独立联通区域判定为海洋区域，完成海洋孔洞

填充。

至此，完成了海陆分割的所有操作流程，可去

除陆地区域，将后续的舰船目标检测范围限定在

海洋区域中。

３　舰船检测

　　随着航空遥感影像分辨率的逐渐提高，影像

中目标的几何结构特征也变得更加丰富、清晰，比
如机场、桥 梁、港 口 等 典 型 目 标，均 具 备 明 显 的

直线 段 特 征。同 时，与 纹 理、颜 色 等 特 征 相 比，

几何结构 特 征 受 相 机 拍 摄 环 境 的 影 响 较 小，无

论在何种光照、角 度 下 拍 摄，一 个 典 型 目 标 的 几

何基元结 构 都 不 会 发 生 变 化，因 此 几 何 结 构 特

征也逐渐成为遥 感 影 像 中 目 标 检 测 和 识 别 的 重

要依据［１５］。

对于舰船目标而言，舰首多为尖形结构，舰尾

多为梯形、方形结构，两舷平直［１６］，其独特的长条

形状是区分舰船目标与其他海面目标一个十分基

础且重要的几何结构特征。基于此，本文利用舰

船目标的几何结构特性，首先对其进行直线段检

测；之后，对检 测 出 的 直 线 段 进 行 Ｋ均 值 密 度 聚

类；接着，根据每个类内的直线段数目，完成对有

效类的最小外接矩形画框，并最终输出检测后的

舰船目标信息。舰船目标检测的具体流程如图２
所示。
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图２　舰船检测流程图

Ｆｉｇ．２　Ｆｌｏｗ　ｃｈａｒｔ　ｏｆ　ｓｈｉｐ　ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ

３．１　直线段检测

舰船目标具有明显的几何结构特征，比 较 容

易用直线段对其进行描述；而海面的岛屿、杂波、
水纹等背景不具有明显的形状特征，因此其直线

段分布是十分随机的。基于此，本文中利用经典

的ＬＳＤ （Ｌｉｎｅ　Ｓｅｇｍｅｎｔ　Ｄｅｔｅｃｔｏｒ）直 线 段 检 测 方

法［１７］，来完成对 舰 船 目 标 的 直 线 段 检 测，该 方 法

能够在较短的时间内获得较高精度的直线段检测

结果。

ＬＳＤ直线段 检 测 算 法 首 先 计 算 图 像 中 所 有

点的梯度大小和方向，然后将梯度方向变化小且

相邻的点作为一个连通域，接着根据每一个域的

矩形度判断是否需要按照规则将其断开以形成多

个矩形度较大的域，最后对生成的所有的域做改

善和筛选，保留其中满足条件的域，即为最后的直

线检测结果。该算法的优点在于检测速度快，而

且无需参数调节，利用错误控制的方法，提高直线

检测的准 确 度。ＬＳＤ算 法 对 舰 船 目 标 的 直 线 段

检测结果如图３所示。

３．２　直线段聚类

如图３所示，进行直线段检测后，舰船目标区

域往往会出现较为密集分布的多条直线段，基于

此，本文利用Ｋ均值密度聚类算法［１８］，来对检测

出的直线段进行区域聚类。Ｋ均值密度聚类算法

应用简单，收敛速度快，聚类效果好，因此在工程

中得到了广 泛 的 应 用。本 文 应 用 Ｋ均 值 密 度 聚

类算法的具体实施步骤如下：

图３　直线段检测示意图

Ｆｉｇ．３　Ｓｃｈｅｍａｔｉｃ　ｄｉａｇｒａｍ　ｏｆ　ｌｉｎｅ　ｓｅｇｍｅｎｔ　ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ

（１）从检测出的所有直线段中随机选择出一

条直线段，将该直线段的中心点作为初始聚类的

中心点；
（２）随机选择一条直线段，计算该直线段中心

与当前所有聚类中心点的距离，根据最小距离原

则找到与其最近的聚类，当该距离小于预先设定

的距离阈值时，将该直线段划分到该聚类中，并重

新计算该聚类的中心点，新的中心点即为类内所

有直线段的中心；否则，重新创建一个聚类，并将

该直线段的中心点作为新聚类的中心点；
（３）依次遍历检测出的直线段，重复步骤（２），

直至所有直线段均有所归属的聚类，聚类结束。
其中，距离阈值可以根据影像的分辨率大小、

舰船目标的尺寸大小以及先验知识综合设定，以

使舰船检测效果达到最佳。

３．３　有效类画框

聚类结束后，统计每个类内所包含的 直 线 段

数目，当直线段数目大于预先设定的数目阈值后，
判定其为有效类，并画出该类所有直线段的最小

外接矩形。对图３中 检 测 出 的 直 线 段 进 行 Ｋ均

值密度聚类、有效类画框后，结果如图４所示。
有效聚类画框后，将有重叠区域的矩 形 框 进

行合并，并刻画出重叠矩形框的最小外接矩形作

为最终的检测框，结果如图５所示。
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图４　有效聚类画框示意图

Ｆｉｇ．４　Ｅｆｆｅｃｔｉｖｅ　ｃｌｕｓｔｅｒｉｎｇ　ｆｒａｍｅ　ｄｉａｇｒａｍ

图５　舰船检测结果

Ｆｉｇ．５　Ｒｅｓｕｌｔｓ　ｏｆ　ｓｈｉｐ　ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ

　　最终，将所刻画的检测框作为舰船目标信息

进行输出，包括了目标在影像中的坐标位置、目标

长度、目标宽度、目标面积等信息。

４　验证分析

　　本文所提出的海陆分割算法和舰船目标检测

算法已经应用在某型号航空相机任务上，算法实

现 平 台 为 嵌 入 式 数 字 信 号 处 理 器

ＴＭＳ３２０Ｃ６４５５，针对１　９２０×１　０８０分辨率大小的

航空遥感灰度 影 像，海 陆 分 割 算 法 实 现 时 间 约９
ｍｓ，舰船目标检测算法实现时间约１１ｍｓ，实现了

３０ＦＰＳ的机上实时处理要求。为了验证本文算

法的有效性，选取了３００张典型实际飞行拍摄的

遥感影像进行对比测试，所构建的测试图像集场

景复杂且丰富，汇集了岛屿、海浪、薄云、近岸等各

种区域背 景 条 件 下 和 不 同 光 照 条 件 下 的 舰 船 目

标。由 于 相 关 航 空 遥 感 图 像 较 为 敏 感，不 便 于 展

表１　海陆分割算法结果比较

Ｔａｂ．１　Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎ　ｒｅｓｕｌｔｓ　ｏｆ　ｌａｎｄ　ｓｅａ　ｓｅｇｍｅｎｔａｔｉｏｎ　ａｌｇｏｒｉｔｈｍｓ

海陆分割算法 陆地检测率／％ 陆地检测错误率／％ 陆地检测正确率／％ 实验平台 算法耗时／ｍｓ

本文算法 ９５．８　 ５．７　 ９４．４ ＴＭＳ３２０Ｃ６４５５　 ９．２

文献［１９］的算法 ９１．５　 １０．３　 ８９．９ ＴＭＳ３２０Ｃ６４５５　 ７．６

文献［２０］的算法 ９２．１　 ８．９　 ９１．２ ＴＭＳ３２０Ｃ６４５５　 １４．７

图６　海陆分割实验结果

Ｆｉｇ．６　Ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌ　ｒｅｓｕｌｔｓ　ｏｆ　ｌａｎｄ　ｓｅａ　ｓｅｇｍｅｎｔａｔｉｏｎ
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示，本文仅列举几组能够配套的影像对海陆分割

效果和舰船目标检测效果进行展示。

　　为了验证海陆分割算法的有效性，本文与文

献［１９］和文献［２０］中的海陆分割算法进行比较。
文献［１９］通过改进指数加权平均比率算子进行边

缘强度检测，而后利用小波变换进行二次边缘提

取，实现海陆分割；文献［２０］提出了一种分策略粗

精结合海陆分割方法，进行基于梯度积分图的边

界分割。本文采用如下参数来分析算法性能［５］：

陆地检测率 ＝
检测正确的陆地像素数

原始陆地的像素数 ×１００％，

（６）
陆地检测错误率 ＝

检测错误的陆地像素数
原始陆地的像素数 ×１００％， （７）

陆地检测正确率 ＝
检测正确的陆地像素数

检测出陆地的像素数 ×１００％． （８）

　　不同海陆分割算法的比较结果如表１所示。
从表中可以观察出，本文提出的海陆分割算法陆

地检测率为９５．８％，陆地检测错误率为５．７％，陆
地检测正 确 率 为９４．４％，海 陆 分 割 效 果 较 为 理

想。图５为海陆分割的实验结果，为便于观察，对
图像进行了二值化处理，陆地区域用黑点表示，海
洋区域用白点表示。实验结果显示文献［１９］中的

海陆分割 算 法 在 海 陆 边 界 处 受 海 洋 阴 影 干 扰 较

大，易将海洋区域错划为陆地区域；文献［２０］中的

分割算法海岸线轮廓刻画较为粗糙，易将海陆交

界处的海洋区域划分到陆地区域；本文算法分割

后陆地区域边缘连接较完整，未出现边缘断裂情

况，海岸线轮廓与原始图像基本保持一致，分割算

法对噪声的敏感度较低，分割结果较为准确，鲁棒

性好。

　　为了验证舰船目标检测算法的有效性，本文

与文献［２１］和文献［２２］中所提出的检测方法进行

比较，评价指标选用准确率和虚警率。文献［２１］
根据舰船 目 标 特 性 对 方 向 梯 度 直 方 图 进 行 了 改

进，将其与其他形状特征组成特征向量，最后通过

分类器完成目标确认。文献［２２］通过引入空间金

字塔池化结构，结合密集连接对现有的ＹＯＬＯ－ｖ３
检测算法进行了改进。其中，准确率和虚警率的

定义为：

准确率 ＝
准确检测目标数

目标实际数 ×１００％， （９）

虚警率 ＝
错检目标数

准确检测目标数＋错检目标数×１００％．

（１０）

　　舰船目标检测结果对比如表２所示。从表中

的对比结果可以看出，本文提出的舰船检测算法

准确率为９４．１％，虚 警 率 为３．９％，检 测 准 确 率

高，虚警率 低，检 测 效 果 较 为 理 想，该 检 测 精 度

指标已基本满足 绝 大 多 数 航 空 遥 感 影 像 舰 船 目

标检测任 务 的 精 度 要 求，同 时 可 以 满 足 工 程 任

务中的实时舰 船 目 标 检 测 需 求。文 献［２２］中 基

于深度学习的舰 船 目 标 检 测 算 法 实 现 了 较 高 的

检测准确 率，但 其 实 现 需 要 预 知 大 量 的 目 标 样

本数据库；同 时，深 度 神 经 网 络 参 数 较 多，检 测

速度慢，受机上软 硬 件 的 限 制，难 以 满 足 机 上 实

时处理 的 任 务 需 求。另 外，可 以 观 察 到 本 文 检

测算法的 虚 警 率 较 低，这 是 因 为 在 舰 船 检 测 前

已经进行 了 海 陆 分 割，后 续 仅 在 海 面 区 域 上 进

行舰船目 标 检 测，避 免 陆 地 上 复 杂 景 物 对 检 测

造成的影 响，由 此 也 体 现 了 海 陆 分 割＋舰 船 检

测这一方法的优势。
图７是舰船目标检测的实验结果示 意 图，文

中分别给出了在平静海面、海面杂波、海面薄雾、
强碎浪海况、薄云覆盖、云层干扰、小岛干扰、陆地

干扰等多种不同情况下的检测结果。从图中可以

看出，在不同情况下，舰船目标检测结果准确、稳

定，受外界干扰小，鲁棒性强。

表２　舰船目标检测算法结果比较

Ｔａｂ．２　Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎ　ｒｅｓｕｌｔｓ　ｏｆ　ｓｈｉｐ　ｔａｒｇｅｔ　ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ　ａｌｇｏｒｉｔｈｍｓ
舰船目标

检测算法

实际舰船

目标

准确检测

舰船目标

漏检舰船

目标

错检舰船

目标

准确率

／％

虚警率

／％
实验平台

算法耗时

／ｍｓ

本文算法 ４３９　 ４１３　 ２６　 １７　 ９４．１　 ３．９ ＴＭＳ３２０Ｃ６４５５　 １１．０

文献［２１］算法 ４３９　 ３９５　 ４４　 ５８　 ９０．０　 １２．８ ＴＭＳ３２０Ｃ６４５５　 ６４．１

文献［２２］算法 ４３９　 ４２２　 １７　 ３７　 ９６．１　 ８．１ ＧＰＵ　ＮＶＩＤＩＡ　１０８０ＴＩ　 ２９．３
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图７　舰船目标检测实验结果

Ｆｉｇ．７　Ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌ　ｒｅｓｕｌｔｓ　ｏｆ　ｓｈｉｐ　ｔａｒｇｅｔ　ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ

５　结　论

　　作为海洋监视任务中的关键一环，开展有关航

空遥感影像的舰船目标检测研究具有重 要 意 义。
本文重点对海陆分割和舰船检测两个问题进行了

研究，利用影像灰度信息实现了自适应阈值分割，
结合形态学算子和孔洞填充技术，较好的完成了海

陆分割任务；利用舰船目标的几何结构特征，结合

ＬＳＤ直线段检测技术和Ｋ均值密度聚类技术，实

现了舰船目标的有效检测。实验结果表明：针对海

陆分割任务，算法的陆地检测率为９５．８％，陆地检

测错误率为５．７％，陆地检测正确率为９４．４％；针

对舰船检测任务，目标检测准确率为９４．１％，目标

检测虚警率为３．９％。本文算法能够准确地实现

海洋和陆地的自适应分割，并能够提取出影像中舰

船的数量、尺寸和位置信息，在检测时间和检测精

度上都能够满足实际工程的需求。
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