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基于局部结构和视觉显著特征的红外和可见光
图像泊松重构融合算法

贺双龙,杨　 斌∗

(南华大学 电气工程学院,湖南 衡阳 421001)

摘　 要:研究了一种基于泊松重构的红外和可见光图像融合算法,算法在梯度域内实

现图像信息的融合,可有效避免传统空域和变换域方法在融合图像中由于局部亮度

不一致而产生伪边缘。 另外,提出的算法在源图像梯度融合时,同时考虑了图像的局

部结构显著和视觉显著特征,能够在保留源图像更多细节的同时突出输入图像的视

觉显著目标信息。 通过与其他最新融合算法的对比实验结果显示本文算法获得的融

合图像既有突出的红外目标,又有清晰的可见光背景细节,并且不会产生伪影和噪

声,同时客观评价指标也有显著的优势。
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Local Structural and Visual Saliency Based Infrared and Visible Image
Fusion with Poisson Reconstruction

HE Shuanglong,YANG Bin∗

(School of Electrical Engineering,University of South China,Hengyang,Hunan 421001,China)

Abstract:This paper presents an infrared and visible images fusion algorithm based on
Poisson reconstruction. The algorithm achieves the fusion of image information in the gradi-
ent domain,which can effectively avoid the occurrence of false edges due to the local
brightness inconsistency in the traditional methods. The proposed algorithm uses local
structure calculated from gradients as the pixel activity measure which retains more details
of the source image. Moreover,the visual saliency targets of the input images can be high-
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lighted in the fused image due to the visual saliency features which are considered in the
fusion scheme. Compared with the other latest infrared and visible image fusion algorithms,
the experimental results show that the fusion images obtained by our algorithm demonstrate
both highlighted infrared targets and clear visible light background details,and will not pro-
duce artifacts and noises. Moreover, the proposed method also performs better results in
terms of higher objective evaluation metrics than other methods.
key words:image fusion;Poisson reconstruction;structural saliency;visual saliency

0　 引　 言

图像融合即通过图像处理技术将两幅或多幅

图像合成一幅融合图像,融合图像包含所有源图

像重要的信息。 红外与可见光图像融合是图像融

合技术最典型的应用。 红外图像传感器对场景中

物体的温度和和辐射差异成像,不受外界复杂环

境条件影响,红外图像可以反映出目标物体的轮

廓,但是其可视性差,对比度低,缺少图像细节信

息。 可见光图像传感器依据场景中的光谱反射率

不同成像,可见光图像含有大量图像细节,但会受

到烟雾等遮挡物影响无法观察到清晰的目标[1]。
因此将红外和可见光图像两种图像融合,生成图

像细节信息丰富,分辨率高的融合图像,产生完整

场景视觉感知,其在探测、军事、医疗等领域有着

重要价值。
近年来基于多尺度变换的图像融合方法一直

是红外与可见光图像融合领域的热点和焦点[2]。
这类方法首先将源图像进行多尺度分解,得到图

像的高频系数和低频系数;然后按照设定的融合

规则将源图像的高频系数和低频系数融合;最后,
对融合的系数做多尺度逆变换得到融合图像。 常

用的多尺度变换包括金字塔变换[3]、 小波变

换[4]、非下采样轮廓波变换[5] 等。 然而基于多尺

度变换的方法的融合性能受变换基函数、分解层

数、系数融合策略的影响较大,当系数设置不当

时,容易在融合图像中产生细节丢失、伪影和失真

等现象。 对此,大量的改进算法先后被提出。 S.
Li 等提出基于引导滤波的融合算法 ( guided
filtering based fusion,GFF) [6],利用引导滤波实现

融合权重与图像内容的一致化校验,融合质量有

很大提升。 Z. Zhou 等将边,角等空间图像结构定

义为梯度空间排列,从而提出了一种新的图像结

构显著特征的度量方法,并将该方法成功应用于

多聚焦图像融合[7]。 D. P. Bavirisetti 等提出了一

种计算图像视觉显著特征的方法,对多尺度分解

图像的低频进行加权融合,融合结果中场景的视

觉显著目标更加突出[8]。 J. Sun 等针对直接像素

融合易产生伪影的问题,设计了突出重要结构和

目标的马尔科夫随机场融合模型,在梯度域中对

源图像进行融合, 有效消除了融合图像中产生的

伪影[9]。 传统的基于稀疏表示融合算法,虽然提

升了融合图像质量,但是细节信息和目标信息缺

失,融合图像可能出现伪影的问题依旧存在[10]。
本文提出了一种基于泊松方程重构的红外可

见光图像融合的方法,有效避免了传统方法融合

图像中由于局部亮度不一致而产生的伪边缘等错

误信息。 另外,采用图像空间域梯度计算图像局

部的结构显著特征,更加符合人眼在空间域上感

知视觉图像信息的特点。 为了进一步在融合图像

中突出输入图像的视觉显著目标信息,提取源图

像全局的视觉显著特征,并与图像局部结构显著

结合,构造了融合权重矩阵实现图像梯度域融合。
最后,根据融合的梯度矩阵,通过雅克比迭代算法

求泊松重构的融合图像。 算法在多组红外与可见

光源图像上进行了实验,并与其他最新算法的结

果进行了对比分析,结果显示本文方法融合图像

中目标物体更加突出,保留了更多的图像细节信

息和目标。

1　 基于局部结构与视觉显特征的泊
松重构图像融合算法

　 　 本文融合方法的示意图如图 1 所示,图 1 中

GA
x 与 GA

y 为源图像 A 的水平与垂直方向梯度值,
GB

x 与 GB
y 为源图像 B 的水平与垂直方向梯度值;

Gx 与 Gy 为融合梯度的水平与垂直方向梯度值;
VA 与 VB 分别为源图像 A 与 B 的视觉显著性图;
SA 与 SB 分别为源图像 A 与 B 的结构显著性图。
由图 1 可知,基于局部结构与视觉显特征的泊松

重构图像融合算法包括四个步骤。 首先,分别计

算红外与可见光源图像的水平和垂直梯度。 然

后,分别根据它们的梯度获得红外与可见光源图

像的局部结构显著性特征。 同时直接从源图像中
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提取它们的全局视觉目标显著性特征,并结合源

图像局部结构显著性特征构造融合权重矩阵;其
次,根据融合权重矩阵分别将红外与可见光源图

像的水平和垂直梯度融合;最后,通过泊松方程重

构,由融合梯度求出最终融合图像。

图 1　 本文融合算法示意图

Fig. 1　 The fusion framework of the proposed algorithm

1. 1　 图像梯度计算

已配准的红外光图像和可见光图像分别用 A
和 B 进行表示,由公式(1)和(2)可得源图像的梯

度分别为∇A=(Ax,Ay)和∇B=(Bx,By),其中∇
表示梯度算子,x 与 y 分别表示水平和垂直梯度。

Ix =
∂I
∂x

=
I( i + 1,j) - I( i,j)
1 ≤ i < M,1 ≤ j ≤ N
0　 　 　 i = M,1 ≤ j ≤ N

ì

î

í

ïï

ïï

(1)

Iy =
∂I
∂y

=
I( i,j + 1) - I( i,j)
1 ≤ i ≤ M,1 ≤ j < N
0　 　 　 1 ≤ i ≤ M,j = N

ì

î

í

ïï

ïï

(2)

其中,I∈{A,B},M 和 N 分别为图像像素的行数

和列数。
1. 2　 图像局部结构显著特征

文献[7]将图像边,角等空间图像结构定义

为梯度空间排列的特殊形式,并基于此提出了图

像局部结构显著特征。 该图像局部结构显著特征

符合人眼在空间域上对图像的边缘、轮廓敏感的

特点,与人类视觉的感知机理一致,因此本文将用

该方法对源图像的梯度进行融合。 首先定义源图

像 I 的局部窗口 W 的梯度协方差矩阵为:

Cσ(X) =
∑
X∈W

Ix2(X)∗Gσ ∑ X∈W
Ix(X)Iy(X)∗Gσ

∑
X∈W

Ix(X)Iy(X)∗Gσ ∑ X∈W
Iy2(X)∗Gσ

é

ë

ê
ê
ê
ê

ù

û

ú
ú
ú
ú

(3)

其中 Ix(X)与 Iy(X)为在像素 X=(m,n)处源图像

I 沿 x 和 y 方向的梯度;Gσ 为标准差为 σ 的高斯

低通滤波器。 将梯度协方差矩阵进行特征分解

可得:

Cσ(X) = V
s21

s22

é

ë

ê
êê

ù

û

ú
úú
VT (4)

式中的 s1 和 s2 表示矩阵 Gσ 的特征值的平方根,
V 是特征向量构成的正交矩阵,VT 为 V 的转置。
图像 I 在像素 X 处的局部结构显著特征定义为:

S(X) = ( s1 + s2) 2 + α( s1 - s2) 2 (5)

式中 α>1,用来描述结构显著性对边缘和角状结

构的相对重视性。
图 2 为依据式(5)得到的红外光图像和可见

光图像局部结构显著性图。 图 2( a)中结构显著

的人的轮廓在其结构显著性图 2( c)中非常清晰

的呈现出来。 同时在图 2(b)中结构清晰的房子

边缘和篱笆在图 2(d)中的结构显著性也明显突

出。 因此可以用公式(5)计算得到的图像结构显

著特征来指导图像融合。
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图 2　 红外与可见光图像的局部结构显著性图

Fig. 2　 Local structural saliency maps of infrared and visible images

1. 3　 图像全局视觉显著特征

图像视觉显著性检测是一种检测或识别图像

中重要区域(如人、物体或像素)的技术,与场景

中存在的其他区域相比,这些图像显著区域更容

易引起人类视觉注意[9]。 对于红外与可见光融

合来说,希望源图像中的视觉显著性特征能在融

合图像中尽量完整的保留,因此本文用图像视觉

显著性检测来提取图像的图像全局视觉显著特

征。 为提高算法效率,本方案中采用文献[8]中

提出的方法分别计算红外与可见光的视觉显著特

征。 首先,分别对源图像进行均值滤波和中值滤

波;然后以均值滤波和中值滤波结果差值图像的

绝对值作为图像的视觉显著特征 VA 和 VB。 其中

中值滤波和均值滤波器的窗口大小分别为 3 和

35 的正方形,该参数在文献[8]已证明为最佳窗

口大小。 图 3 为红外光图像和可见光图像的全局

视觉显著特征图,其中源图像为图 2(a)和(b)的
红外与可见光图像。 从图 3 中可以看到,源红外

与可见光图像中的人和房子等显著目标在 VA 和

VB 中都很清楚的呈现出来,与结构显著性图对

比,图像结构显著性图比较图 2(c)中只有人的轮

廓边缘特征明显,而图 3(a)整个人形区域特征值

都比较大,因此见二者之间存在互补特征,将二者

结合可有效提高融合图像质量。

图 3　 红外与可见光图像的视觉显著性图

Fig. 3　 Visual saliency map of infrared and visible images

1. 4　 权重值及融合结果图像梯度计算

通过结构与视觉显著性结果图构造权值,两

种度量显著图的计算方式上面已经给出,这里采

用两种显著图相乘的方式进行计算得到的权重图

像很好的展示出显著性的突出目标。 计算公式

如下:

S(m,n) = SA(m,n)
SA(m,j)n + SB(m,n) + ε

(6)

V(m,n) = VA(m,n)
VA(m,n) + VB(m,n) + ε

(7)

W = S  V (8)
这里的 SA、SB、VA、VB 在上文中已经提到,S 是结

构显著特征权重图,V 是视觉显著特征权重图,W
为最终加权矩阵,ε 是一个很小的值用于修正常

数,表示点乘,得到期望梯度如下计算公式:
Gx = W  Ax + (1 - W)  Bx (9)
Gy = W  Ay + (1 - W)  By (10)

其中通过上述描述可以清晰的看本文算法的融合

过程,并且得到融合图像梯度∇G = (Gx,Gy),其
中 Gx 为融合图像 x 方向梯度,Gy 为 y 方向梯度,
1 其全为 1 的矩阵。
1. 5　 泊松重建融合图像

根据泊松图像编辑原理[11-12],利用狄利克雷

边界条件和融合图像梯度∇G= (Gx,Gy),求解式

(10)的变分问题可重建获得融合图像 F = f+∂Ω,
其中 f 是大小为(M-2)×(N-2)待重建区域 Ω 上

的重建图像,∂Ω 为边界条件宽度为 1 个像素大

小,f0 是雅克比迭代式的迭代初始值,F 是融合结

果图像。 重构需要求解方程如下所示:

min
f ∬ ∇f - ∇G

2
s. t. f ∂Ω = A / 4 + 3B / 4 - f0

(11)
根据变分理论可知,欧拉-拉格朗日条件是变分式

(10)存在极值的必要条件,因此令

D =|∇f -∇G | 2 = ( fx - Gx) 2 + ( fy - Gy) 2,
代入欧拉方程得到如下式:

∂D
∂( f - G)

- d
dx

∂D
∂( fx - Gx) 2

é

ë
êê

ù

û
úú -
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d
dy

∂D
∂( fy - Gy) 2

é

ë
êê

ù

û
úú = 0 (12)

化简得到泊松方程如下:
Δf = div(∇G) (13)

式中的 Δ 为拉普拉斯算子 div 为散度算子将式子

(12)改写为线性方程 Qx=div(∇G)的形式,其中

x = [ f(1,1) f(1,2)…f(1,n - 1) f(1,n - 2)…
f(m - 2,n - 2)] T。 由拉普拉斯算子的离散形式

可知,矩阵 Q 严格对角占优,故关于其雅克比行

列式迭代收敛且有唯一解[11],由边界值确定。
为了尽量减少算法的运算量,提高光照度低

时,融合图片的亮度,避免因为融合迭代次数过少

而产生伪影,将初始融合图像 A / 4 +3B / 4 进行分

解,分别作为雅克比初始迭代值 f0 和边界条件

∂Ω,故 k 次雅克比迭代得到的重建图像 fk 和融合

图像 F。
F = fk + ∂Ω

∂Ω = A / 4 + 3B / 4 - f0

f0( i,j) = A( i,j) / 4 + 3B( i,j) / 4
2 ≤ i ≤ m - 1,2 ≤ j ≤ n - 1

fk( i,j) = [ fk-1( i - 1,j) + fk-1( i + 1,j) +

fk-1( i,j - 1) + fk-1( i,j + 1) -

λ × div(∇G( i,j)) ] / 4

ì

î

í

ï
ï
ï
ï
ï
ï

ï
ï
ï
ï
ïï

(14)

其中 λ 为一个修正梯度参数,在实验参数设置中

给出,可以使图像轮廓更加清晰有效的提高梯度

信息的保留。

2　 实验与分析

为了考察算法的性能好坏,将其与其他几种

经典融合算法进行比较,都在同一台电脑上的

Matlab2016a 进行运行比较。 在这里将比较如下

几个客观图像质量评价指标信息熵( information
entropy,IE)、平均梯度( average gradient,AG)、空
间频率( spatial frequency,SF)、标准差 ( standard
deviation,SD) [13]。 结合主观评价对融合图像进

行分析。 其中 IE 表示信息丰富度,AG 用于细节

纹理的度量,SF 空间活跃度,SD 也用于对纹理信

息的度量。 上述几个指标结果越大表示融合图像

效果越好。
2. 1　 实验参数设置

通过文中介绍本文出现如下几个参数 σ、α、
λ、k,其中通过如下实验结果确定,σ 是高斯参数

且与 α 是 Z. Zhou 在自己文中提出方法给定的参

数分别设置为 0. 2 和 1. 5[7]。 λ 为梯度修正值通

过实验确定其大小,k 为雅克比迭代次数可通过

实验选取最佳次数。 通过实验得到如图 4(a)、图
4(b)。

图 4　 客观指标与参数关系图

Fig. 4　 Relationship between objective indicators and parameters

　 　 通过对实验结果进行分析,可以得到当 λ 的

值设置为 1. 45 时各指标取得良好结果。 对于迭

代次数 k 通过实验发现当设置为 450 时取得良好

结果,当迭代次数太大时不仅耗时还会使图像信

息出现重叠失真。
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2. 2　 融合图像数据结果对比

将本文的融合结果与如下几种方法进行对

比,它们分别是拉普拉斯金字塔变换(Laplacian
pyramid,LP ) [14]、 双 树 复 小 波 变 换 ( dual-tree
complex wavelet transform,DTCWT) [15]、曲线波变换

(curvelet transform,CVT) [16]、非下采样轮廓波变换

(nonsubsampled contourlet transform,NSCT) [17]、基
于双树复小波变换的稀疏混合法(DTCWT-SR,这
里直接用 SR 表示) [18] 以及(guided filtering based
fusion,GFF[6])融合法,还有基于绝对值取大的泊

松重构图像法(这里用 GD 直接表示)。 其中 LP

参数设置为分解 4 层分解,低频采用算术平均值

融合规则,高频采用绝对值取大的融合规则,GD
使用梯度绝对值取大的融合规则。 其他方法都使

用文献作者提供的源程序,以及最优的参数设置。
图 5 中的(a)、(e)和( f)来源于 https: / / figshare.
com / articles / TNO_Image Fusion_Dataset. 中的部分

图像,(b)、( c)、( d)源于其他文献中出现的图

像,且均已配准。 如图 5 所示给出六个场景的红

外和可见光图像每组左为红外光图像右为可见光

图像。

图 5　 六组不同场景的源图像

Fig. 5　 Source images of six different sets of scenes

　 　 图 6 到图 8 给出前三个场景本文算法和对比

算法的融合结果。 通过主观评价前三个场景可以

发现所有方法都能够成功地将红外与可见光图像

进行融合,并在融合图像中保留源图像主要的目

标细节等信息。 但通过仔细观察还是可以发现,
不同算法的融合结果质量还是存在一定的差距。
图 6(a)和(b)分别为 CVT 和 DTCWT 方法的融合

结果,由图可见人影后栏杆区域有明显细节信息

的丢失,且图像有一定的模糊。 图 6(c) SR 方法

的融合结果出现了一定的伪影;图 6(d)为基于引

导滤波图像融合算法的融合结果,由于融合权重

进行了基于图像内容的一致化校验,所有图像细

节保留较好。 图 6( e)和( f)分别为 LP 和 NSCT
方法融合结果,融合图像细节较丰富,但在屋顶区

域没有很好地呈现出可见光图像的屋顶细节信

息。 图 6(g)为 GD 的融合结果,图中的图像细节

丰富,但人影目标不太突出。 本文算法的融合结

果如图 6(h)所示,总体上呈现清晰,细节丰富,未
存在伪影模糊的情况且目标区域突出,很有利于

观察对整体图像的观察。
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图 6　 场景 1 不同算法融合结果

Fig. 6　 Fusion results of scene 1 with different algorithm

　 　 图 7 为街区监控图像不同算法的融合结果。
图 7(a)为 CVT 融合结果,其中有伪影出现,影响

观察。 图 7(b)、(c)和(g)分别为 DTCWT、SR 和

GD 的融合结果,几种结果里路面模糊,右下角人

物都出现一定模糊,图 7(b)和(c)中也出现一定

伪影。 图 7(d)为 GFF 方法的融合结果,左上角

广告牌下的门有一定模糊,且右上角的目标不如

其他结果明显。 图 7(e)和(f)分别为 LP 和 NSCT
方法的融合结果,呈现出较多的细节信息。 本文

算法的融合结果如图 7(h)所示,总体清楚,有较

多的细节信息,未出现伪影情况,整体视觉效果优

于其他算法。

图 7　 场景 2 不同算法融合结果

Fig. 7　 Fusion results of scene 2 with different algorithms

　 　 图 8 中(a)、(b)和( c)分别为 CVT、DTCWT
和 SR 方法融合结果,从图中可以看出右上角可

见光图像中的路灯有明显的信息丢失,其中( a)
和(b)中右下角栏杆较模糊,( c)中路面出现黑

影。 图 8(d)为 GFF 方法融合结果,明显丢失了

可见光图像右边上的路灯,且右下角栏杆较模糊。
图 8(e)和(f)分别为 LP 和 NSCT 方法融合结果,
两幅融合结果图像的可见光信息都保存较完整,
但右下角栏杆呈现不清晰。 图 6( g)为基于图像

梯度的融合结果,图中的图像细节丰富,但可见光

图像路灯目标不太突出。 图 8(h)为本文方法融

合结果,由图可知融合结果整体清晰,可见光图像

目标和细节保存相对完整,未出现伪影和模糊的

情况。
为节省空间图 9 只给出本文算法的其他三个

融合结果。 其中图 9(a)中场景实物呈现完整,场
景整体清晰。 图 9(b)中的目标物体突出,地面细

节呈现完整;图 9(c)中人物目标呈现完整,地面

和丛林表现出丰富的细节信息。 三个融合结果都

表现出相对完整的图像场景,未出现伪影以及模
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糊的情况,利于观察者研究图像整体信息。

图 8　 场景 3 不同算法融合结果

Fig. 8　 Fusion results of scene 3 with different algorithms

图 9　 场景 4,5,6 本文算法融合结果图

Fig. 9　 Fusion results of scene 4,5,6 with the proposed method

　 　 所有算法的客观评价指标由表 1 给出。 通过

对比分析同一场景不同算法的客观值、同一场景

不同算法的融合结果可知:1)LP,DTCWT,CVT 在

上述几个客观指标中表现较差,图像融合结果相

对较模糊,有明显细节信息丢失,但是空间结构性

较好,没有伪影。 2)SR 在 SD 和 IE 两种指标都有

这相对好的结果,但是从图 6 中可以明显看出融

合图像出现伪影,因为其结合了多尺度加稀疏表

示,未完全克服稀疏表示可能出现伪影的缺点。
空间结构性相对表现较差,可能会引起读者误读。
3)NSCT 和 GFF 方法融合结果在整体表现上比其

他四种方法在客观指标上有不小的优势。 从算法

原理上分析,NSCT 是多尺度算法的改进,通过对

图像得到不同尺度上的高频分量,尽可能对细节

纹理的保留,而传统的 NSCT 融合是简单的像素

平均加权融合,没有考虑到像素之间的差异性,因

此对比度会相对降低。 而 GFF 是兼顾红外图像

的强度与可将光的梯度,因此红外图像的质量直

接决定了融合图像的质量,在主观评价中看到图

8 明显丢失了可见光图像的信息,且通过 AG 指标

可以看出对可见光图像梯度的信息保留也不足,
虽然可以通过调整参数去针对不同场景,但是操

作相对繁琐且耗时。 4)本文融合算法因为采用

了结构显著性与视觉显著性结合的方式,充分突

出图像的显著特性,且将图像变换到梯度域中进

行的融合,所以在五个场景中都有着最高的 AG
值,SD 值与 SR 相当,在 IE 值也与 GFF 和 NSCT
相当。 与采用梯度绝对值取大的泊松重构方法比

较客观评价指标可以明确看出平均梯度信息保存

更加完整,空间一致性一直处于最好,没有伪影,
细节纹理保存相对完整,从客观指标看优于大多

数算法。
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表 1　 客观指标值对比

Table 1　 Comparison of objective index values

源图 指标 CVT DTCWT SR GFF LP NSCT Gd 本文算法

场景 1

SD 26. 97 26. 32 33. 75 31. 32 29. 13 27. 14 31. 94 38. 68

AG 4. 85 4. 71 4. 77 5. 27 4. 95 4. 96 5. 04 5. 67

IE 6. 53 6. 48 6. 95 6. 69 6. 65 6. 55 6. 75 7. 01

SF 11. 16 11. 00 11. 14 12. 80 11. 41 11. 34 11. 38 13. 73

场景 2

SD 29. 05 29. 39 35. 78 32. 43 35. 01 30. 57 31. 47 44. 23

AG 5. 23 5. 19 5. 31 4. 87 5. 43 5. 30 5. 15 6. 34

IE 6. 42 6. 41 6. 87 6. 52 6. 64 6. 46 6. 60 7. 05

SF 15. 53 15. 70 15. 80 15. 22 16. 20 15. 91 14. 76 17. 40

场景 3

SD 41. 57 41. 65 46. 94 40. 50 47. 36 43. 08 46. 38 57. 42

AG 8. 94 8. 95 8. 97 8. 34 9. 28 9. 13 9. 13 10. 06

IE 7. 25 7. 23 7. 32 7. 21 7. 35 7. 27 7. 30 7. 41

SF 20. 94 21. 44 21. 45 20. 19 22. 15 21. 85 21. 42 25. 55

场景 4

SD 22. 87 22. 49 30. 20 28. 37 24. 32 22. 81 27. 99 32. 96

AG 3. 52 3. 49 3. 541 3. 12 3. 70 3. 61 3. 61 4. 60

IE 6. 45 6. 43 6. 63 6. 55 6. 51 6. 45 6. 68 6. 89

SF 8. 28 8. 30 8. 41 7. 47 8. 62 8. 45 8. 13 11. 03

场景 5

SD 25. 12 25. 01 32. 11 29. 99 26. 33 25. 22 26. 37 27. 92

AG 4. 15 4. 10 4. 18 4. 25 4. 22 4. 17 4. 21 4. 56

IE 6. 53 6. 52 6. 85 6. 75 6. 60 6. 53 6. 57 6. 73

SF 13. 36 13. 25 13. 73 11. 49 13. 11 13. 36 13. 53 12. 46

场景 6

SD 54. 87 54. 58 64. 09 55. 27 58. 10 55. 11 52. 16 66. 94

AG 10. 12 10. 13 10. 22 10. 05 10. 23 10. 18 10. 73 13. 69

IE 7. 51 7. 48 7. 63 7. 59 7. 56 7. 50 7. 53 7. 68

SF 24. 86 24. 96 25. 27 24. 99 25. 24 25. 04 24. 63 33. 36

3　 结　 论

本文提出了一种红外光图像和可见光图像融

合的算法,该算法在梯度域进行处理通过结构显

著特征和视觉显著性特征的加权规则,利用泊松

重构得出融合结果图像。 算法得到如下三点结

论:1)算法采用显著性提取图像信息特征,尽可

能的保留了红外和可见光场景里的目标和细节纹

理;2)该算法在梯度域中对图像进行融合,使得

融合结果图像的空间结构性好,不会有伪影存在;
3)通过该算法得到的融合图像结果清晰,视觉效

果良好,便于对融合结果图像进行主观研究。
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