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摘　要: 视频场景切换检测在视频处理领域十分重要, 优秀的视频场景切换检测算法对于视频的后续处理, 包括信

息标注与特征提取等都具有很大的意义. 本文以传统的图像处理方法为基础, 结合 ORB (oriented FAST and rotated
BRIEF)快速特征描述子, 分别实现图像的相似度估计. 通过动态融合因子, 将多种基本算法得到的相似度在完整算

法中的价值量化, 并根据邻帧相似度计算动态阈值, 从而提高了算法的稳定性; 另外通过流程规划, 减少了算法中耗

时长的部分的调用次数, 最终实现了高效的视频场景切换检测. 实验结果表明, 视频场景切换检测的准确率有一定

程度地提升.
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Abstract: Video scene switching detection is important in video processing. An excellent algorithm for video scene
switching detection is of great significance for subsequent video processing, including information annotation and feature
extraction. In this study, on the basis of the traditional image processing methods and oriented FAST and rotated BRIEF
(ORB), the similarity estimation of images is realized separately. Through the dynamic fusion factor, the value of
similarity obtained by various basic algorithms in the complete algorithm is quantified, and the dynamic threshold is
calculated according to the similarity of neighboring frames to improve the stability of the algorithm. In addition, by flow
planning, the number of calls of the time-consuming part of the algorithm is reduced, and efficient video scene switching
detection is finally realized. The experimental results show that the accuracy of video scene switching detection is
improved to a certain extent.
Key words: scene switching detection; image features; oriented FAST and rotated BRIEF (ORB); feature point extraction; 
similarity estimation; dynamic factor

 
 

在社会高度发展的今天, 视频已经成为人们生活

中不可或缺的一部分. 大小机构也开始了对视频内容

的解构分析与对价值的深度挖掘 ,  例如视频索引建

立、视频分类、视频分割、视频信息提取等. 而对视

频场景的切换进行检测往往是进行各种操作的基础,

好的视频场景切换检测算法可以为视频下一步的处理

提供更优秀的更具有识别性的基本数据集. 所以对视

频场景切换检测方法的研究有很大的意义.
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近些年来, 随着机器学习算法的发展, 基于学习和

模型的方法在该领域也取得了突出的成果. 有学者通

过三重损失学习的方法, 将视频场景切换的问题转换

为对场景的二分类问题[1]; 还有学者将深度神经网络-
隐马尔科夫等模型用于视频场景分割算法[2], 同样获得

了优秀的检测效果;文献 [3] 结合 CNN 和 RNN 的能

力, 突破了单一架构的局限性; 文献 [4] 中通过利用图

像的正交矩作为特征值, 同时采用快速块处理方法和

嵌入正交多项式算法进行特征提取从而提高了算法处

理速度. 既然基于机器学习的方法进步得如此迅猛, 对
传统算法的学习与研究的意义是什么呢? 首先机器学

习算法为了服务于特定的场景一般都需要经过大量的

数据训练, 同时针对不同的使用场景, 需要的训练集合

也不尽相同, 而利用图像的基本特征的传统算法无需

训练, 可以做到拿来即用; 另外机器学习算法也可以参

考传统算法中的一些内容, 来建立更加完善的模型. 所
以对传统算法的研究仍然有很大的意义[5].

传统算法的做法一般是对相邻图像的信息进行定

量表示, 并对定量信息进行相似度估计, 最终根据设定

的阈值进行场景切换判断. 将信息定量化表示的经典

方法有像素比较法、直方图比较法、基于边缘的方法

等[6]. 其中像素比较法抗干扰性差, 容易受噪声影响; 直
方图比较法较为稳定, 但容易忽略图像的纹理信息; 基
于边缘的方法运算量大, 时效性差.

为更好地使用传统算法实现视频场景切换的检测,
国内外研究人员采用了各种不同的处理方式. 文献 [7]
在使用基于直方图的方法时, 通过在图像上建立矩形

环的方式, 在一定程度上保留了图像的空间特征. 而文

献 [8] 中则提出了一种基于 ORB 的场景切换检测方

法, 证明了基于图像特征点判断场景切换的可行性.
根据上述情况, 笔者结合视频图像中的颜色信息

与特征点信息[9], 设计了一套动态因子, 通过使用这些

动态因子, 可以缓解各种基本方法的缺陷给算法带来

的影响; 同时动态规划算法的执行步骤, 最终实现一种

融合多种方法的规范化处理流程. 经过实验验证, 该方

法的速度稳定, 且拥有较好的检测效果.

 1   基本特征相似度估计

 1.1   HSV 相似度估计

HSV 是图像的一种三维的颜色空间模型, 由色调

(H)、饱和度 (S)、明度 (V) 这 3 个参数对颜色进行综

合描述. HSV颜色空间可以通过 RGB线性颜色空间变

换得到, 人眼对该种模型的感知度较高[10]. 由于邻帧图

像的色调与饱和度变化的参考性较强, 而明度变化的

参考性最弱, 为保证方法效率, 计算方法保留色调与饱

和度两个属性. 将两个属性按照数值各自分为 16个等

长区间, 并根据式 (1) 确定像素所属的直方图坐标 (直
方图宽度为 256). 式 (1) 中 P 为像素点的直方图坐标,
H 为将色调按大小均分为 16 份后, 像素点的色调值,
S 为将饱和度按大小均分为 16 份后, 像素点的饱和

度值.
P = H×16+S (1)

计算图像中各个像素点的直方图坐标, 最终可以

生成图像的颜色特征直方图. 对于两个不同图像的颜

色直方图, 采用式 (2) 计算图像的色彩相似度 Sh. 相似

度越接近 1, 代表图像越相似, 相似度越接近 0, 代表图

像间差异越大. 其中 n 为直方图宽度, ai, bi 分别为两幅

图像的颜色直方图在点 i 上的值.

S h =
1
n
×
∑n

i=1
1− |ai−bi|

max(ai,bi)
(2)

基于图像颜色信息的直方图相似度估计方法具有

抗干扰性强的特点, 但使用该方法会忽略图像纹理信

息, 造成颜色相似的视频切换点的漏判.
 1.2   哈希相似度估计

该方法的基本概念是使用感知哈希的方式生成相

邻图像的指纹对, 并对生成的指纹对进行基于汉明距

离的相似度估计.
这里使用的感知哈希算法流程为:
(1)首先将图像进行压缩, 压缩至 32×32, 从而消除

图片尺寸比例带来的差异, 并在一定程度上减小高频

和细节上的差异所造成的影响.
(2) 将图像的三色通道转换成单一灰色通道, 并提

取颜色信息生成 32×32大小的灰度矩阵.
(3) 对灰度矩阵使用 DCT (离散余弦变换) 进行有

损的图像压缩, 提取矩阵左上角 8×8 的矩阵作为最终

的参考矩阵.
(4)求出该区域内的平均灰度值.
(5) 根据矩阵中各点的灰度值与平均灰度的大小

关系, 确定二进制数的该位信息, 从而生成 64位指纹.
得到图像的指纹之后, 可以根据指纹的汉明距离

对图像进行相似度估计, 采用式 (3)计算图像的纹理相

似度 Sp. 相似度越接近 1, 代表图像越相似, 相似度越

接近 0, 代表图像差异越大, 其中 n 为指纹的长度.
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S p =
1
n

∑{0, different
1, same

(3)

该方法可以在一定程度上保留图像的纹理信息,
但对旋转放缩等类型的图像剧烈变化, 稳定性远不如

基于颜色的直方图相似度估计方法, 可能会造成误判.
 1.3   融合因子与动态阈值

由于视频的种类繁多, 且相同种类的视频也会有

不同的背景变动情况, 所以对于不同视频应选用不同

的相似度阈值进行场景切换的判定. 文献 [11]中通过

建立动态阈值的方法, 实现针对不同视频的使用不同

的阈值. 参考该方法, 笔者结合本文算法, 重新设计了

动态因子.
由于相邻帧有很大可能具有相似的特征, 所以帧

图像的相似度参考值 S 也应该考虑该帧图像的前置区

间内各帧的图像相似度, 故在完成每幅图像的场景切

换判定后, 根据式 (4), 计算新相似度参考值. 这里的相

似度参考值即为判断该帧图像是否经过场景变换的一

个参考值. 其中 So 为旧的相似度参考值, 而 Sn 为最新

帧的图像相似度, a 为传播因子, a 越小代表过去的帧

图像的相似度对相似度参考值的影响越小. 经过测试,
a 值选取 0.9 效果较好, 选取 0.9 时, 当前帧向前 20 帧

的帧图像的相似度对相似度参考值的影响值小于

0.920≈12%, 且旧帧与当前帧越接近, 其相似性的对参考

值的影响也越强.

S = S o×a+S n× (1−a) (0 ⩽ a ⩽ 1) (4)

考虑到基于颜色信息与纹理信息对图像进行相似

度评估的方法各自的优点, 将使用第 1.1节与第 1.2节
中方法计算得到的相似度做融合处理, 根据式 (5)对相

似度进行融合. 其中 M 为融合因子, M 越高代表基于

颜色信息的相似度 Sh 参考性越强, 基于纹理信息的相

似度 Sp 参考性越弱.

S n = M×S h+ (1−M)×S p (0 ⩽ M ⩽ 1) (5)

实验发现, M 的优秀值并不固定, 与两种方法计算

得到的相似度的可靠性有关, 即使用颜色直方图方法

得到的相似度的可靠性越高, 则在融合时该方法应该

占有的比重就越大, 于是引入动态融合因子的概念. 为
此, 首先将式 (4) 中的相似度参考值进行概念上的扩

展, 见式 (6). 其中 Ca、Cj、Ta、Tj 分别代表颜色特征

参考值、颜色特征跳变参考值、纹理特征参考值、纹

理特征跳变参考值. 跳变的判定见后文.



Ca =Ca×a+S h× (1−a)

C j =

{
C j×a+S h× (1−a), 可能跳变
C j, 不可能跳变

Ta = Ta×a+S p× (1−a)

T j =

{
T j×a+S p× (1−a), 可能跳变
T j, 不可能跳变

(6)

拥有各项参考值之后, 可通过式 (7)得到融合因子:

M =
Ca
/
C j

Ca
/
C j+Ta

/
T j

(7)

同样我们可以根据式 (8)计算获得相似度参考值:

S = M×Ca+ (1−M)×Ta (8)

至此我们得到了帧图像相似度, 与该图像对应的

相似度参考值. 根据式 (9) 进行场景切换的判断. 其中

Q 为阈值因子, 该因子决定了判断场景切换的严格程

度, Q 值越大表示对于场景切换的判定越严格. Sn 即为

上文中提到的该帧图像的相似度.{
不存在跳变, S n > S ×Q
存在跳变, S n ⩽ S ×Q (9)

实验发现, Q 值在选取定值时的效果并不好, 所以

引入动态阈值 Q 进行判断. 动态阈值的计算参考式 (10):

Q = M×
C j

Ca
+ (1−M)×

T j

Ta
=

2

Ca
/
C j+Ta

/
T j

(10)

根据式 (11) 可以计算得到动态域值区间, 其中

Qh 为区间上限, Ql 为区间下限. 经过实验在 m 选取 2,
n 选取 1.5时效果较好. 根据式 (12)可以对场景切换进

行更灵活的判定, 为接下来的流程规划做出先行准备.{
Qh =

m
√

Q
Ql = Qn (11)


不存在跳变, S n > Qh
可能跳变, Ql < S n ⩽ Qh
一定跳变, S n ⩽ Ql

(12)

 2   特征点相似度估计

 2.1   ORB 基本信息

ORB (oriented FAST and rotated BRIEF) 是 oriented
FAST 与 rotated BRIEF 的缩写, 是目前比较完善的特

征点提取与描述算法. 与其他的特征点提取算法相比,
例如 SIFT、SURF, ORB的最大优势在于速度. 在相同

的实验条件下, ORB 的处理速度要比 SURF 快一个数

量级[12].
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将 ORB算法拆分成两部分, 分别是 FAST快速角

点检测算法和旋转 BRIEF特征点描述子计算算法.
基本的 FAST 快速角点检测算法只需两步, 常用

的 FAST 算法包括 FAST-9、FAST-11、FAST-12, 这
里以 FAST-12为例. 对于某个像素点, 该算法选取以该

像素点为圆心, 半径为 3 的圆上的 16 个点做参考点,
如图 1. 当存在连续的 12 个点上的像素值与中心点的

像素值差值的绝对值大于设定阈值, 则判定该中心点

为一个特征点. 为进一步加快速度, FAST-12算法会先

对中心点正上方、正右侧、正下方、正左侧的 4个像

素点, 即 1、5、9、13这 4个像素点进行判断, 若不存

在连续 3个点上的像素值与中心点的差值大于设定阈

值, 则直接否决该点, 否则继续进行全 16点的判断.
 

1 2

3

4

5

6

7

8910

11

12

13 中心

14

15

16

 
图 1    FAST参考点

 

计算得到特征点后, 若存在相邻的特征点, FAST
会对相邻的特征点做非极大值抑制, 具体做法为分别

计算两点的像素值与周围 16点的像素值差和, 记为该

特征点的能量值, 并保留能量值较高的特征点.
基本的 FAST 方法并不具有尺度不变性与旋转不

变性, 为此 ORB 对其进行了一定的改进[13]. 针对尺度

不变性, ORB 参考 SIFT 的处理方式建立了图像金字

塔, 对不同尺度的图像分别进行了高斯模糊与特征点

检测, 将各尺度图像的特征点集合作为该幅图像的特

征点集. 而针对旋转不变性, ORB 通过使用灰度质心

法, 在特征点周围选取一块特定大小的区域, 计算区域

内的灰度质心, 并记录特征点到灰度质心的方向作为

该特征点的方向.

BRIEF 是一种对特征点进行描述的二进制描述

子, 基本逻辑为在特征点邻域内反复选取点对, 根据点

对中两点的像素值差异, 为二进制描述子赋值. ORB在

简单 BRIEF 的基础上通过引入 oriented FAST 和统计

学习的方法, 解决了旋转特征描述困难和邻域点对选

取困难的问题.
 2.2   特征点提取

在 ORB提取特征点的过程中, 即使已经对相邻点

做了非极大值抑制的操作, 仍然会有特征点冗余的情

况出现. 即在某区域内, 往往可以使用少量特征点描述

该区域, 但由于角点并不完全相邻, 会在某小范围内提

取出大量特征点. 在拥有字幕等独立图像信息时, 该缺

陷会更加明显. 由于字幕等独立图像信息的边界点大

部分都为特征点, 且这些点的能量一般更高, 当设定了

FAST的提取特征点上限后, 这些对场景切换检测作用

较小的图像信息可能会占据绝大多数特征点, 这会极

大程度地降低最终得到的图像相似度的可信度.
所以在进行特征点提取时采用分组提取与四叉树

非极大值抑制[14] 的方式, 通过对特征点进行均匀化处

理, 从而降低独立图像信息的影响. 特征点提取的步骤

大致如下.
(1) 首先将图像进行均匀分块, 经实验, 当图像分

为 4×4的时候效果最好.
(2) 在每一块中分别进行特征点提取, 舍弃其中对

应原图像的外边缘点的特征点, 便于后续计算特征点

描述子.
(3) 判断提取的特征点个数, 当小于一定值 A 时,

适当降低 ORB的 FAST算法阈值, 并设定最大提取数

量为 A, 重新提取特征点, 同样舍弃其中对应原图像的

外边缘点的特征点.
(4) 记录各区域信息, 包括区域特征点序列与区域

分裂次数, 将其加入区域队列中, 舍弃没有特征点的区域.
(5) 按照特征点数量对区域进行排序, 将特征点最

多的区域从队列中取出, 若该区域分裂次数大于一定

值, 或该区域特征点唯一, 直接将该区域中能量值最高

的特征点记入最终的特征点列表. 否则对该区域进行

均匀四叉树分割处理, 记录 4 个小区域的特征点信息,
将分裂次数加一, 并将特征点数大于 0 的小区域分别

加入区域队列.
(6) 重复步骤 (5), 直到队列长度与最终的特征点

列表长度和达到要求或区域队列为空.
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(7)得到了最终的经过均匀化处理后的特征点列表.
特征点提取的大致流程见图 2, 流程左边为步骤

(1)–(4), 用于特征点的基本提取, 右边为步骤 (5)–(7),
用于特征点的均匀化处理.

 

子图像特征点
提取

特征点唯一或分
裂次数到达上限

原始图像

图像切分

特征点数达标
降低要求重新
提取特征点

N
N

N

N

N

Y

Y

Y

Y

Y

原始图像
边缘分块

将有特征点的子块
加入分块队列

子图像全部
提取完成

过滤原图边
缘特征点

加入分块队列

分裂次数加一并

记录能量最大
的点到结果集

取出特征点最
多的一块区域

队列为空或结
果集数量达标

结果集输出

分裂成更小的 4 块

 

图 2    特征点提取流程图
 

 2.3   ORB 相似度估计

通过第 2.2 节中方法得到经过均匀化的特征点集

合, 记为均匀特征点; 同时将完成前 3个步骤得到的特

征点合并, 得到未经过均匀化处理的特征点列表, 记为

完全特征点. 判断图像相似性的步骤大致如下.
(1) 分别对两幅图像进行如上操作, 可以得到两幅

图像的均匀特征点集 A1、A2, 完全特征点集 T1、T2.
(2) 使用 FlannBasedMatcher 对 A1 和 T2、A2 和

T1 进行限制距离的特征点匹配, 得到匹配点集 F1、F2.
(3)对于匹配信息 F1, 记录匹配信息中参与匹配点

数量为 M1, 同时根据各点的匹配数量进行不同操作.
当匹配点数量大于 0时, 记录为成功匹配点, 当匹配点

数量等于 1, 或匹配点数量大于 1且匹配距离满足式 (13)
时, 记录为良好匹配点, 式 (13) 中 D1 为最佳匹配的距

离, D2 为次佳匹配的距离, r 为比例因子, 经实验验证,
当 r 为 0.75 时效果最佳. 分别记录成功匹配点与良好

匹配点的数量为 S1、G1. 对匹配信息 F2 进行同样的操

作, 得到 M2、S2、G2.

(4) 至此我们分别拥有两幅图像的参与匹配点数

量 M1、M2, 成功匹配点数量 S1、S2, 与良好匹配点数

量 G1、G2. 根据式 (14)可以计算得到两幅图像的相似

度 St, 其中 a、b、c、d、e 分别为各项对相似度的影

响因子, 经过实验分别设定为 0.3、0.1、0.1、0.2、0.3.

D1 ⩽ D2× r (13)

d1 = 1− |M1−M2|
max(M1,M2)

d2 = 1− |S 1−S 2|
max(S 1,S 2)

d3 = 1− |G1−G2|
max(G1,G2)

d4 =
S 1+S 2

M1+M2

d5 =
G1+G2

S 1+S 2

S t = da
1 +db

2 +dc
3+dd

4 +de
5

(14)
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 3   算法流程

按序读取视频帧序列, 根据人眼视觉暂留时长与

刷新频率, 帧读取间隔为 0.2 s. 算法流程见图 3.
具体的算法流程如下.
(1)将视频读入容器之中, 指针指向 0, 读取帧图像

作为参考图像; 并将指针向后推移 0.2 s.
(2) 读取帧图像作为目标图像, 首先根据第 1 部分

中的方法对参考图像与目标图像进行基本的相似度评

估, 得到相似度 Sn, 并根据式 (12) 决定处理流程, 若不

存在跳变则直接执行第 (4)步; 若一定跳变则记录该帧

时间与相似度到转换列表, 并直接执行第 (4) 步; 若可

能跳变则正常执行第 (3)步.
(3) 根据第 2 部分中的方法对参考图像与目标图

像进行基于特征点的相似度评估得到相似度 St, 在同

时保留两种算法相似度的条件下, 根据式 (15) 对相似

度进行重新计算, 其中 Qo 为 ORB 方法的相似度阈值,
I 为置信区间, 表示使用 ORB 算法得到的相似度的可

靠区间大小, p 为非置信区间的降维参数, 使处于非置

信区间的 ORB相似度对整体相似度的影响降低. 经实

验 Qo、I、p 分别为 0.7、10、0.1时效果良好. 使用式 (9)
对场景切换进行最终判定, 若判定存在场景切换则记

录该帧时间与相似度到转换列表.
(4) 使用该帧图像覆盖参考图像, 并将指针向后推

移, 返回步骤 (2), 直到读取完全部视频帧.
(5) 对最终的场景转换列表做非极大值抑制处理,

即当在同一时间段 T 内存在多个场景切换帧, 只保留

相似度最低的一帧.{S n−Qo+S t, if (Qo− I) ⩽ S t ⩽ (Qo+ I)
S n− p× (Qo−S t), other

(15)
 

读取视频

并向后推移指针

一定不存在
场景切换

存在场景切换

一定存在
场景切换

读取帧图像
为目标图像

使用基本方法
对图像进行
相似度估计

记录相关数据

视频处理完成

取舍冗余数据

向后推移指针

使用目标图像覆盖
参考图像

计算相似度

N

N

N

N

Y

Y

Y

Y

取首帧为参考图像,

使用 ORB 对图像进行
相似度估计, 并重新

 

图 3    方法流程图
 

 4   实验结果

 4.1   试验条件

实验保证各方法的基本条件一致. 为保证工程的

易迁移性, 使用 Java+OpenCV 4.5.4 进行开发. 选取的

视频样本大多为场景切换较为频繁的视频, 包括环境

拍摄、人物讲述、游戏介绍、动漫混剪、电影速看等
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多种类型, 能够保证实验样本的种类丰富. 对文献 [9]
中的算法进行参数调优, 将计算自适应阈值的阈值因

子设定为 3.0, 使其漏检与误检数据处于较均衡状态,
并与本文算法进行相同的实验.

实验中, 分别使用研究中各阶段的算法, 即只使用

颜色特征的方法、只使用纹理特征的方法、融合颜色

与纹理特征的方法、只使用 ORB 的方法、完整方法

等, 同时使用文献 [9] 中的算法, 对数据集中的视频进

行场景切换检测, 将场景切换时间集合作为数据结果,
与人工标注的场景切换时间集合进行比对, 最终输出

算法处理时间, 及算法的漏检、误检时间集合.
 4.2   算法效率

使用各方法对同一视频进行处理, 记录处理时长,
数据见表 1. 可以看出, 通过对方法流程的设计, 减少了

需要进行 ORB 相似度评估的图像数量, 保证了加入

ORB 特征检测算法后的整体运行效率. 对比文献 [9]
的算法, 时效性有一定的提升.
  

表 1     算法处理效率 (检测帧数为 1 285)
 

方法 处理时间 (s) 平均检测效率 (f/s)
颜色特征判断算法 897.848 1.43
纹理特征判断算法 894.076 1.44

颜色+纹理特征判断算法 1 022.537 1.26
ORB特征点判断算法 3 311.962 0.39

本文算法 1 674.553 0.77
文献[9]中的算法 1 974.277 0.65

 
 

 4.3   算法准确性

选取的视频样本中共 519 个切换点, 1 619 个切换

检测点, 表 2为各方案的实验数据, 其中方案 1只使用

颜色直方图进行相似度判断, 并设定相似度判阈值为

0.7; 方案 2 融合颜色特征与纹理特征, 设定融合因子

为 0.6、阈值为 0.7; 方案 3 为两种特征融合并使用动

态融合因子, 阈值定为 0.7; 方案 4 为两种特征融合并

使用动态融合因子与动态阈值; 方案 5 为两种特征融

合, 并使用动态融合因子和阈值, 且加入 ORB算法, 即
完整算法; 方案 6 为文献 [9] 中的算法. 表中的查全率

与查准率计算参考式 (16), 其中 R 为查全率, P 为查准

率, C 为正确检出数, M 为漏检数, E 为误检数.
R =

C
C+M

P =
C

C+E

(16)

从表 2 中可以看到, 只使用颜色特征时准确性较

低, 在融合了纹理特征后准确度有了小幅度的提升, 通
过使用动态因子, 准确性又有了一些提升, 完整算法在

保证查准率的前提下, 查全率有极大的提升. 而对比文

献 [9] 中的算法, 通过多种特征融合与动态因子的使

用, 算法准确性也有所提升.
 
 

表 2     各方案检测结果
 

方案 漏检数M 误检数E 检出数C 查全率R (%) 查准率P (%)
方案1 198 45 321 61.850 87.705
方案2 184 41 335 64.547 89.096
方案3 173 40 346 66.667 89.637
方案4 170 46 349 67.245 88.354
方案5 103 54 416 80.154 88.511
方案6 113 86 406 78.227 82.520
 
 

可以看到, 在加入动态阈值因子对算法进行优化

后, 算法的整体准确率没有提升. 经过分析, 原因在于

选取动态阈值时并不总是能命中效果最好的阈值, 但
从整体来看总是能保持在较好的阈值区间. 表现在各

个视频上, 加入动态阈值后能够在一定程度上提高检

测的稳定性, 避免极端情况下出现大量漏检误检. 以表 3
中的信息为例, 该表中记录了使用确定阈值与动态阈

值各自的算法稳定性, 稳定性通过算法的查全率方差

VR 与查准率 VP 方差来表示, 方差的计算公式如式 (17):

R =
100
n

∑
R

P =
100
n

∑
P

VR =
1
n

∑
(R×100−R)

2

VP =
1
n

∑
(P×100−P)

2

(17)

从结果上可以看到在未使用动态阈值因子时, 查
全率或差准率总有一项的波动较大, 这样使得很难找

到一个合适的定阈值, 能够同时满足高查全率与查准

率. 在使用了动态阈值后, 可以做到在满足一定需求的

情况下, 兼顾查全率与查准率.
 
 

表 3     加入动态阈值前后的查全率与查准率方差
 

阈值 查全率方差VR 查准率方差VP

0.85 38.651 129.811
0.8 117.145 94.899
0.75 277.278 70.830
0.7 633.378 93.070
0.65 657.362 92.946
0.6 419.171 223.088

动态阈值 29.657 103.378

计 算 机 系 统 应 用 http://www.c-s-a.org.cn 2023 年 第 32 卷 第 2 期

240 软件技术•算法 Software Technique•Algorithm

http://www.c-s-a.org.cn


 5   结论

本文提出了一种融合多种方式的视频场景切换检

测方法. 通过对检测的完整流程进行合理的分支规划,
并充分利用图像的基本特征, 规避了单一图像特征的

缺陷. 同时设计了一套动态因子的计算与使用方式, 降
低了各方法的缺陷对整体算法的影响, 从而提高了方

法的稳定性, 并在一定程度上提高了方法的有效性, 最
后结合 ORB算法, 实现了在适当牺牲运行效率的前提

下, 提升视频场景切换检测算法准确性的目标. 算法利

用视频图像的基本信息, 舍弃了高级语义信息, 保证了

算法迁移的便捷. 经过实验验证, 该算法具有良好的检

测性能.
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