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基于贝叶斯网的航拍图像建筑

目标提取算法

李玲玲１，金泰松２ａ，李翠华２ａ，李　渊２ｂ

（１．郑州航空工业管理学院 计算机科学与应用系，郑州４５００１５；２．厦门大学 ａ．信息科学与技术学院；ｂ．建筑
与土木工程学院，福建 厦门３６１００５）

摘　要：提出一种基于贝叶斯网的建筑目标提取算法。该算法通过多场景航拍图像进行训练后建立纹元字典，
将实际图像中的纹元映射到纹元字典获得图像的场景类信息；然后使用朴素贝叶斯网建模建筑目标与场景类空

间上下文的关系约束，将建筑目标提取转换为求解贝叶斯网类别节点的后验概率问题。与同类方法的对比实验

表明，提出的算法能有效地提取航拍图像中的建筑目标。
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　引言

针对航空图像理解与建筑目标提取问题，国内外学者发表

了很多相关论文。Ｐｏｒｗａｙ等人［１］提出一种基于场景上下文的

航空图像层次理解模型。Ｋａｒａｎｔｚａｌｏｓ等人［２，３］将统计学习理论

引入到建筑目标提取过程，取得了不错的效果。中国科学院的

孙显等人［４］通过基于对象的 Ｂｏｏｓｔｉｎｇ方法自动提取高分辨率
遥感图像中的人造目标。清华大学的唐亮等人［５］充分结合物

方空间和图像空间的各种有用信息，逐步推理得出一类人造目

标的位置、高度和屋顶轮廓等信息，实现建筑目标的三维重构。

以往目标提取方法大多直接针对图像中的特定目标进行

处理，往往忽视目标类别周围的环境信息，甚至将环境信息当

做干扰因素予以剔除。人类视觉实验［６］表明：“目标类别周围

的环境信息对人眼感知起重要作用。”为了建模目标类别与环

境之间的关系依赖，本文以航拍图像为例，引入贝叶斯网络建

模建筑目标与环境的关系约束，将建筑目标提取转换为求解贝

叶斯网中类别节点的最大后验概率问题。
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　基于贝叶斯网的建筑目标提取方法

本文中的航拍图像建筑目标提取过程包括特征提取、类别

划分和贝叶斯网目标验证三个阶段。

对一幅输入图像，首先提取纹元特征，然后基于纹元特征

的弱分类器对图像中的场景类别进行划分，最后对可能的建筑

目标使用贝叶斯网进行验证，输出图像中的建筑目标。其整个

过程如图１所示。

#

　航拍图像中场景类别的划分

本文采用文献［７］的做法对航拍图像中的场景类别进行
初步划分。该方法使用纹元特征，建立纹元字典，用于图像场

景的分类。纹元字典是纹元与图像场景类之间多对一的映射。
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航拍图像场景一般包括森林、公路、河流、湖泊、建筑、山

脉、桥梁、机场等类别，本文为每类场景图构建一个特征纹元集

（ｔｅｘｔｏｎｓ），不同类别的纹元集形成一个数据字典。首先场景图
与滤波器组作卷积运算，获得滤波响应图，该响应图通过 Ｋ均
值聚类方法产生纹元，并将该纹元标定为对应的场景形成映射

关系，形成数据字典。整个过程如图２所示。

对一幅测试图像，采用相同方法获得图像的纹元模型，然

后依靠最近邻分类器与χ２统计方法衡量纹元字典与测试图像
纹元模型间的距离，根据距离大小对测试图像中的场景类别进

行划分。图３是对一幅测试图像的处理过程，其中不同颜色代
表图像中的场景类。
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　基于贝叶斯网的建筑目标提取
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　朴素贝叶斯网的建立

航拍图像场景复杂，场景类别的初步划分往往不准确，建

筑目标更是如此。因此验证弱分类器分类得到的场景类是十

分必要的。

贝叶斯网是处理不确定性信息的重要工具，提供了一种表

示因果信息的方法，已成功地用于医疗诊断、统计决策、专家系

统等领域。本文注意到，建筑目标与周围环境空间上下文的关

系约束可以作为建筑目标的证据，将建筑目标与场景之间的依

赖关系通过贝叶斯网进行建模，通过计算它们之间的概率依赖

大小，实现航拍图像中建筑目标的有效提取和验证。

常见的关系类型通常包括包含、相似、相邻等，其中相邻

关系最常见。汉词中的“依山傍海”“高耸入云”等就是对此类

关系的形象描述。本文选择相邻关系类型，作为建筑目标与场

景类之间的因果关系类型，将建筑目标与环境的关系约束的量

度表示为它与相邻场景类之间的依存度。显然，对类别提取与

标注而言，相邻场景类的出现对建筑目标有启示作用。

使用贝叶斯网最先需要确定的是贝叶斯网的网络结构。

本文采用朴素贝叶斯网络（ｎａｉｖｅＢａｙｅｓｉａｎｗｅｔｗｏｒｋ）作为描述目
标与场景关系约束的工具，其中类别节点是建筑目标类，它是

所有属性节点的父节点，并假定属性节点之间互相独立。除了

类别节点和属性节点之间的有向边外，属性节点间再无连接，

网络结构如图４所示。

城市场景航拍图像中常见的场景类有森林、公路、河流、湖

泊、建筑、山脉、桥梁、机场等，由于本文提取图像中的建筑目

标，因此将建筑目标定义为贝叶斯网的类别节点，其他场景类

别定义为属性节点。每个节点的值表示为二值随机变量，取值

为“真”表示对应场景类出现在图像中，取值为“假”表示对应

场景类未出现在图像中。为了验证分类器获得建筑目标的真

伪，本文使用贝叶斯网络将建筑目标提取转换为求解贝叶斯网

类别节点的后验概率问题。

朴素贝叶斯网中属性节点相互独立，根据贝叶斯定理，目

标类ｃ的后验概率为

ｐ（ｃ｜ｘ１，ｘ２，…，ｘ８）＝ｐ（ｃ）∏
８

ｉ＝１

ｐ（ｘｉ｜ｃ）
ｐ（ｘｉ）

ｐ（ｘｉ｜ｃ）

ｐ（ｘｉ＝＂ｔｒｕｅ＂｜ｃ＝＂ｆａｌｓｅ＂） （１）

其中：ｐ（ｃ）、ｐ（ｘｉ）分别表示目标类或其他场景类的先验概率；
ｐ（ｃ｜ｘ１，ｘ２，…，ｘ８）表示给定场景类 ｘ１，ｘ２，…，ｘ８的条件下目标
类的后验概率。该概率值取决于ｐ（ｃ）、ｐ（ｘｉ）和ｐ（ｘｉ｜ｃ）。

本文选取相同数量的正负样本图像，其中正样本图像中包

含建筑目标，负样本图像中不包含建筑目标。正负样本数量相

同，先验概率ｐ（ｃ）＝５０％。ｐ（ｘｉ）是场景类 ｘｉ的先验概率，假
设正样本图像中场景类 ｘｉ的个数为 ｎ，正样本总数为 ｍ，则概
率ｐ（ｘｉ＝＂ｔｒｕｅ＂）＝（ｎ／ｍ）。依此类推计算其他场景类的先验
概率。ｐ（ｃ）、ｐ（ｘｉ）确定以后，条件概率ｐ（ｘｉ｜ｃ）决定整个后验概
率的取值。假设正样本图像中与建筑目标相邻场景类 ｘｉ的个
数为ｐ，正样本总数为 ｍ，则概率 ｐ（ｘｉ＝＂ｔｒｕｅ＂｜ｃ＝＂ｔｒｕｅ＂）＝
（ｐ／ｍ）；负样本图像中与建筑目标相邻场景类 ｘｉ的个数为 ｑ，
负样本总数为ｎ，则概率 ｐ（ｘｉ＝＂ｔｒｕｅ＂｜ｃ＝＂ｆａｌｓｅ＂）＝（ｑ／ｎ）。
其他后验概率通过互补法则获得。
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　基于贝叶斯网的目标验证

给定一幅测试图像，使用文献［７］中的弱分类器进行分
类，对图像场景类别进行初步划分；然后朴素贝叶斯网作为工

具验证获取场景类中的建筑目标类。

航拍图像场景复杂，弱分类器划分的场景类可能是错误

的。有两种可能情况，一种是将建筑目标分类为其他场景类；

另一种是将其他场景类分类为建筑目标。为了准确地提取图
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像中的建筑目标，本文对类别划分中的建筑目标类别进行如下

处理：

假定该场景类为朴素贝叶斯网的建筑目标类节点，其他场

景类是属性节点，并选取类别划分中与该类别的相邻场景类，

将其对应的属性节点变量取值为真；其他场景类对应属性节点

变量取值为假；最后判断目标类别的后验概率是否大于非目标

类别。如果大于，这个目标属于建筑目标类；否则，属于非建筑

目标类。

%

　实验结果与分析

通过厦门大学视频与图像处理实验室购买的长１５ｍ，载
重５０ｋｇ的飞艇设备获取航拍图像。实验中，航拍图像的传
输、ＧＰＳ数据通过无线链路双向传输，获得了大量航拍图像作
为训练样本集和测试样本集，其中２０００幅图像作为训练样
本，１０００幅图像作为测试样本。图５是本文实验中所使用的
飞艇，图６是飞艇拍摄的一幅航拍图像。

首先，定义算法的性能评价标准。对航拍图像来说，复杂

背景使得现有算法难以完全准确提取建筑目标，因此，本文以

算法准确提取目标像素的比例为标准。定义目标准确提取的

标准为算法准确提取的建筑目标像素达到９０％以上。
然后，使用本文算法与同类算法分别进行了建筑目标提取

实验。文献［８］提出一种基于局部特征子和概率统计方法的
建筑目标提取算法。文献［９］通过目标类别的局部结构进行
学习对测试图像中的目标类别进行提取。本文使用建筑图像

样本库进行训练，提取图像中的建筑目标。

图７是建筑目标提取算法的性能曲线。其中本文算法的
分类阈值是纹元模型的距离；文献［８］的分类阈值是密度函
数；文献［９］的分类阈值是显著图（ａｃｔｉｖａｔｉｏｎｍａｐ）的阈值。从
图７可知：在相同虚警率的条件下，本文算法的识别率高于其
他算法，进而表明，本文使用贝叶斯网建模目标与环境关系约

束的算法提取建筑目标的能力，高于文献［８，９］的方法。

对实验结果分析后还发现：文献［８］的方法难以有效提取
航拍图像的局部特征子，影响了该算法提取建筑目标的性能；

文献［９］没有建模环境上下文，导致对以复杂场景为特点的航
拍图像提取建筑目标的效果不理想。

为了更好地理解分类器与贝叶斯网在建筑目标提取的作

用，对本文算法删除贝叶斯网验证的步骤，并与原方法进行比

较。实验结果如图８所示。其中完整模式是本文的完整算法，
删除验证步骤是从原算法中删除贝叶斯网验证过程。从图８

可知，删除贝叶斯网验证的步骤后，原算法的建筑目标提取能

力有了明显降低，这证明了贝叶斯网验证步骤在整个算法中不

可或缺。

本文使用主频为２ＧＨｚＣＰＵ，内存１ＧＢ的计算机进行了
实验。训练一幅图像平均耗时２ｓ，主要花费在与滤波器进行
的卷积运算上；待训练完毕后，处理单幅测试图像平均耗时为

０．５ｓ。

&

　结束语

航拍图像场景复杂，现有方法难以有效提取建筑目标，本

文分析航拍图像中建筑目标与相邻场景类之间的依赖关系，使

用贝叶斯网工具对环境与建筑目标的关系约束进行建模，从而

有效地提取和验证弱分类器得到的建筑目标。在航拍图像集

上进行的实验表明：与同类算法相比，贝叶斯网能有效去除错

误提取的建筑目标，提高了算法的识别率。进一步工作中，笔

者将探讨其他贝叶斯网类型应用到建筑目标提取的可能性，进

而更好地表示目标与环境之间的关系约束。
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