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基于改进 ＶＮｅｔ 太阳暗条检测方法
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摘要: 太阳暗条作为太阳大气磁场的示踪ꎬ 对研究太阳磁场有极其重要的意义ꎮ 针对现

有的暗条检测方法存在检测精度不高ꎬ 弱小暗条错检、 漏检等问题ꎬ 提出一种基于改进

ＶＮｅｔ 网络的太阳暗条检测方法ꎮ 首先ꎬ 使用大熊湖天文台 Ｈα 全日面图像并结合磁图制作

了太阳暗条数据集ꎻ 其次ꎬ 在 ＶＮｅｔ 网络下采样部分采用 Ｉｎｃｅｐｔｉｏｎ 模块融合不同尺度特征图

的特征ꎬ 同时加入注意力机制增强特征图中暗条部分的语义信息ꎻ 最后在上采样部分引入深

度监督模块ꎬ 更多地保留太阳暗条的细节特征ꎮ 为验证算法性能ꎬ 采用 １９１ 幅 Ｈα 全日面图

像数据集ꎬ 其中包含暗条共 ３ ３７２ 条ꎮ 算法在测试数据集上平均准确率达到 ０ ９８８ ３ꎬ Ｆ１ 值

达到 ０ ８３８ ５ꎮ 实验结果证明ꎬ 该方法可以有效识别 Ｈα 全日面图中的暗条ꎮ
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太阳暗条是在日冕中由低温高密度的等离子体组成ꎬ 在日面中心呈现丝状结构[１]ꎮ 暗条的尺度、
活动状态各不相同ꎬ 最终会消失或者爆发ꎮ 暗条爆发与太阳耀斑、 日冕物质抛射、 磁风暴等有密切的

关系ꎬ 强烈的暗条爆发活动发射的等离子体在几天后抵达地球ꎬ 影响地球磁层ꎬ 严重时导致通信设备

受损ꎬ 造成通信中断、 航空运输导航失效等灾难[２]ꎮ 此外ꎬ 暗条通常出现在光球磁场极性反转线的

上方ꎬ 因此ꎬ 对暗条进行研究有助于探究太阳磁场的变化过程ꎮ 作为相关研究的基础和前提ꎬ 对暗条

准确检测具有重要的科学意义ꎮ
根据光学厚的暗条物质会吸收大量光球背景辐射但发射很少这一特征ꎬ 在 Ｈα 波段观测到的太阳

暗条比周围背景更暗ꎮ 在此基础上ꎬ 大量学者对暗条自动检测方法开展了一系列研究ꎬ 具体可以分为

３ 类: (１)基于阈值检测方法ꎮ 例如ꎬ 文[３－４]采用全局阈值和区域增长算法自动检测暗条ꎻ 文[５－
７]采用局部阈值代替全局阈值改善全日面图像具有临边昏暗和亮度不均匀这一问题ꎻ 文[８]利用

Ｃａｎｎｙ 算子进行暗条边缘检测后ꎬ 利用形态学腐蚀膨胀法检测暗条ꎮ 此类方法计算复杂度较低ꎬ 只需

关注暗条图像特征ꎬ 不需要人工标注数据集ꎬ 但是容易将图像中的噪声点和较暗的背景误识别为暗

条ꎬ 检测结果精确率较低ꎮ (２)基于机器学习方法ꎮ 例如ꎬ 文[９－１０]利用人工神经网络ꎬ 通过一个预

先定义的窗口逐个像素点检测暗条ꎬ 对不同背景中的暗条ꎬ 训练后的神经网络能够正确识别ꎮ 此类方

法可以有效克服对图像归一化过程的高度依赖ꎬ 利用先验信息设定合适的特征提取器ꎬ 特征提取效率

高ꎬ 模型训练速度快ꎬ 但是模型泛化性较差ꎬ 一些形态结构复杂的暗条不能有效地自适应建模ꎬ 对弱

小暗条不敏感ꎬ 检测结果存在弱小暗条断裂和漏检问题ꎮ (３)基于深度学习方法ꎮ 深度学习方法可以

更好地学习图像特征ꎬ 在天文图像处理方面取得很大成功ꎬ 引起学者的广泛关注[１１－１２]ꎮ 例如ꎬ 文

[１３]利用 Ｍａｓｋ Ｒ￣ＣＮＮ 检测暗条ꎬ 采用印度尼西亚航空航天研究所拍摄的 Ｈα 波段全日面图像数据

集ꎬ ＲｅｓＮｅｔ￣１０１ 和特征金字塔网络作为骨干网络ꎬ 训练模型进行太阳暗条检测ꎻ 文[１４]利用基于

ＵＮｅｔ 深度学习网络识别太阳暗条ꎬ 采用大熊湖天文台拍摄的 Ｈα 波段全日面图像数据集ꎬ 同时在
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ＵＮｅｔ 网络的下采样部分加入 Ｄｒｏｐｏｕｔ 层ꎬ 在上采样部分用线性插值代替反卷积ꎬ 改进后的 ＵＮｅｔ 网络

用于太阳暗条检测ꎮ 相比机器学习方法ꎬ 这类方法无需人工设计特征提取器ꎬ 可以根据标签自动学习

暗条的特征及细节信息ꎬ 总体算法的泛化性和鲁棒性较高ꎮ 但是此类方法存在标签不准确的问题ꎬ 标

签中存在太阳黑子及噪声点ꎬ 干扰网络提取暗条特征ꎬ 导致训练模型不精准ꎮ ＵＮｅｔ 网络在下采样过

程中提取特征能力不够ꎬ 丢失暗条的细节特征ꎬ 在上采样过程中ꎬ 只对网络最终输出结果进行调整ꎬ
中间特征图没有得到充分训练ꎬ 检测结果存在弱小暗条断裂、 甚至漏检或者背景误识别等问题ꎮ

针对当前暗条检测存在的问题ꎬ 为了网络能够学习更准确的暗条特征ꎬ 本文首次结合太阳磁图ꎬ
对数据集中的太阳暗条进行手工标注ꎬ 在训练网络前对图像进行亮度归一化、 去噪等预处理ꎮ
ＶＮｅｔ[１５]网络具有较强的抗干扰能力ꎬ 可以有效抑制背景对检测结果的影响ꎮ 为了充分提取暗条的细

节特征ꎬ 我们对 ＶＮｅｔ 网络进行改进ꎬ 改进后的网络能更精确地检测弱小暗条ꎮ 本文主要工作是:
(１)结合太阳磁图制作了太阳暗条数据集(本文数据集公开在 ｈｔｔｐｓ: / / ｇｉｔｈｕｂ.ｃｏｍ / ｈｕａｎ８１９ / ｆｖ)ꎬ 相对已

有的暗条数据集ꎬ 该数据集制作时ꎬ 根据同一时刻太阳磁图的磁场分布结构ꎬ 剔除黑子和噪声ꎬ 保留

了弱小暗条ꎬ 暗条标签更精确ꎮ (２)在网络下采样部分采用 Ｉｎｃｅｐｔｉｏｎ 模块[１６] 提取不同尺度特征图的

特征ꎻ 引入注意力机制[１７]ꎬ 抑制背景图像中干扰特征的影响ꎻ 在上采样部分引入深度监督模块[１８]ꎬ
将不同深度特征图进行融合ꎬ 提高了检测结果的准确率ꎮ 最后通过实验证明ꎬ 本文方法能对太阳暗条

实现较高精度的检测ꎮ

１　 太阳暗条数据集

１ １　 数据预处理

暗条数据集取自美国大熊湖天文台的 Ｈα 全日面图像ꎮ 由于太阳与地球之间距离变化和温度、 湿

度、 风速等原因ꎬ 导致拍摄的图像不居中ꎬ 同时地面仪器还受到光线、 大气抖动等复杂因素影响ꎬ 造

成全日面图中有噪声ꎬ 亮度不均匀ꎮ 这些因素在一定程度上影响网络检测结果的准确率和召回率ꎮ 针

对这些问题ꎬ 本文首先使用霍夫圆检测法和最小二乘拟合法获得太阳中心和半径ꎬ 计算图像中心点坐

标和太阳圆心坐标ꎬ 将太阳圆心平移到图像中心点ꎬ 当两种方法相差 ５ 像素时ꎬ 人工进行调整ꎬ 得到

太阳轮廓ꎬ 并将轮廓外像素设置为灰色ꎬ 避免干扰网络训练ꎻ 其次利用全变分模型去除背景噪声ꎻ 最

后通过增强图像对比度突出暗条特征ꎬ 剪切去除图像中极值像素点ꎬ 剩余部分按比例重新分配ꎮ 预处

理前后的图像如图 １ꎬ 由图 １ 可以看出ꎬ 图像经过预处理后ꎬ 暗条特征更加明显ꎮ
１ ２　 制作数据集

数据是深度学习的血液ꎬ 基于深度学习的暗

条图像分割算法需要从标注好的数据中学习暗条

特征信息ꎬ 从而不断调节网络中每一层参数ꎮ 标

注数据有偏差会导致训练模型难以收敛ꎬ 检测结

果不精准ꎬ 甚至不超过传统阈值分割法ꎮ 目前公

开的太阳暗条数据集来自中国科学院国家天文

台[１４]ꎬ 该数据集取自美国大熊湖天文台的 Ｈα
全日面图像ꎬ 但其暗条数据集标注方法是根据暗

条的亮度特征ꎬ 利用图像阈值分割处理方法ꎬ 图

像中太阳黑子和小噪声点也同时标注ꎬ 漏掉弱小

图 １ (ａ)原始图像ꎻ (ｂ)预处理后图像

Ｆｉｇ １ (ａ) Ｏｒｉｇｉｎａｌ ｉｍａｇｅꎻ (ｂ) ｐｒｅ￣ｐｒｏｃｅｓｓｅｄ ｉｍａｇｅ

暗条ꎬ 网络提取到错误的特征信息ꎬ 导致暗条漏检和背景误识别ꎮ 图 ２ 为中国科学院国家天文台数据

集中普遍存在的一些问题ꎮ 图 ２(ａ)红色框处是全日面图中的太阳黑子ꎬ 图 ２(ｂ)红色框处是对应标签

中的太阳黑子ꎬ 图 ２(ｃ)红色框处是全日面图中的弱小暗条ꎬ 黄色框处是噪声点ꎬ 图 ２(ｄ)红色框处是

对应标签中漏掉的弱小暗条ꎬ 黄色框处是噪声点ꎮ 为了提高训练准确率ꎬ 进而提高模型准确率ꎬ 本文

制作并公开了太阳暗条数据集ꎬ 该数据集包括两部分: Ｈα 全日面图像和暗条二值标签图ꎮ Ｈα 全日
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面图像取自美国大熊湖天文台 ２０１０~２０２０ 年拍摄的 Ｈα 波段全日面图像ꎮ

图 ２　 国家天文台数据集[１４] ꎮ (ａ)和(ｃ)为 Ｈα 全日面图像ꎻ (ｂ)和(ｄ)为太阳暗条标签图

Ｆｉｇ ２　 Ｎａｔｉｏｎａｌ ａｓｔｒｏｎｏｍｉｃａｌ ｏｂｓｅｒｖａｔｏｒｉｅｓ ｄａｔａｂａｓｅ[１４] . (ａ) ａｎｄ (ｃ) Ｈα ｆｕｌｌ￣ｄｉｓｋ ｓｏｌａｒ ｉｍａｇｅꎻ
(ｂ) ａｎｄ (ｄ) ｇｒｏｕｎｄ￣ｔｒｕｔｈ ｉｍａｇｅ

　 　 暗条与磁场有密切的关系ꎬ 暗条存在于太阳磁场极性反转线的上方ꎮ 极性反转线是指径向磁场在

光球上正负磁场的分界线[１９]ꎮ 另外ꎬ 太阳黑子位于单一极性区域ꎬ 而非极性反转线上ꎮ 利用该特征ꎬ
根据同一时刻美国国立太阳天文台全球日震观测网(Ｇｌｏｂａｌ Ｏｓｃｉｌｌａｔｉｏｎ Ｎｅｔｗｏｒｋ Ｇｒｏｕｐꎬ ＧＯＮＧ)观测的太

阳磁图中正负磁极的位置ꎬ 即图 ３(ｂ)中黑白相交的位置ꎬ 结合暗条的亮度和纹理特征ꎬ 同时利用磁

图排除黑子对暗条检测结果的干扰ꎬ 采用 Ｌａｂｅｌｍｅ 标注工具对暗条进行描点标注ꎮ 图 ３(ａ)为全日面

图像ꎻ 图 ３(ｂ)为全日面太阳磁图ꎻ 图 ３(ｃ)为太阳暗条标签图ꎮ 图 ３(ｂ)中红色线条为标注的磁中性

线ꎬ 与图 ３(ａ)红色框对应的图 ３(ｂ)中的位置并无正负磁场出现ꎬ 因此在制作标签时ꎬ 该位置不存在

暗条ꎮ 本文数据集包含 １９１ 幅全日面 Ｈα 图像ꎬ 包含各类形态暗条 ３ ３７２ 个ꎬ 由于 ２０１３~２０１４ 年暗条

数量较多并且具有不同的尺度ꎬ 暗条特征较为完整ꎬ 因此训练集图像取自 ２０１３ ~ ２０１４ 年的全日面图

像共 １４６ 幅ꎮ 测试集图像取自其余年份的全日面图像共 ４５ 幅ꎮ

图 ３　 暗条数据集和磁图ꎮ (ａ)全日面 Ｈα 图像ꎻ (ｂ)全日面太阳磁图ꎻ (ｃ)太阳暗条标签图

Ｆｉｇ ３　 Ｓｏｌａｒ ｆｉｌａｍｅｎｔｓ ｄａｔａｂａｓｅ ａｎｄ ｍａｇｎｅｔｏｇｒａｍｓ ｉｍａｇｅ. (ａ) Ｆｕｌｌ￣ｄｉｓｋ Ｈα ｓｏｌａｒ ｉｍａｇｅꎻ
(ｂ) ｆｕｌｌ￣ｄｉｓｋ ｓｏｌａｒ ｍａｇｎｅｔｏｇｒａｍｓ ｉｍａｇｅꎻ (ｃ) ｇｒｏｕｎｄ￣ｔｒｕｔｈ ｉｍａｇｅ

２　 方法原理

文[１５]提出 ＶＮｅｔ 网络用于医学图像的分割ꎬ 由于太阳暗条和医学图像都具有制作标签成本高、
数据训练样本比较少的特点ꎬ 而 ＶＮｅｔ 网络只需要少量的样本就可以训练模型ꎬ 并且 ＶＮｅｔ 网络在上采

样和下采样过程中加入残差结构ꎬ 解决了深层网络梯度消失的问题ꎮ 此外ꎬ ＶＮｅｔ 网络抗干扰能力较

强ꎬ 可以有效抑制背景对暗条检测结果的影响ꎬ 因此本文采用改进原有的 ＶＮｅｔ 网络检测太阳暗条ꎮ
ＶＮｅｔ 网络由上采样和下采样两部分构成ꎬ ＶＮｅｔ 算法结构如图 ４ꎮ 下采样部分主要功能是提取图
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像特征ꎬ 包含 ５ 个卷积单元ꎬ 每个卷积单元由卷积层、 池化层和激活函数组成ꎮ 卷积采用 ５ × ５ × ５ 的卷

积核ꎬ 填充大小为 ２ꎬ 步幅为 １ꎮ 池化层可以减少训练过程中的参数ꎬ 减少内存占用率ꎬ 提高训练速度ꎮ
激活函数为 ＰＲｅＬＵ[２０]函数ꎮ 卷积块中还加入了残差学习结构ꎬ 有效缓解梯度消失的问题ꎮ 下采样和上

采样中间为级联ꎮ 级联将下采样过程中的特征图与上采样反卷积后的特征图融合ꎬ 再进行卷积操作ꎬ
这样可以有效防止下采样过程中特征丢失ꎬ 保留在下采样部分的目标位置信息以及图像的边缘特征ꎮ

图 ４　 ＶＮｅｔ 算法结构图

Ｆｉｇ ４　 Ｓｔｒｕｃｔｕｒｅ ｏｆ ＶＮｅｔ ａｌｇｏｒｉｔｈｍ

２ １　 改进的 ＶＮｅｔ 网络

原始的 ＶＮｅｔ 网络能够很好地抑制图像背景的干扰ꎬ 但是暗条大小尺度不一ꎬ 弱小暗条的特征难

以提取ꎬ 容易造成细节信息丢失、 暗条断裂等问题ꎮ 针对这些问题ꎬ 本文提出一种基于改进 ＶＮｅｔ 网
络的暗条检测算法ꎮ 网络整体分为下采样和上采样两部分ꎬ 改进的 ＶＮｅｔ 算法结构如图 ５ꎮ 本文保留

了 ＶＮｅｔ 网络的基本结构ꎬ 图像输入后ꎬ 首先经过 Ｉｎｃｅｐｔｉｏｎ 模块学习不同尺度特征图的特征ꎬ 并融合

输入下一层ꎬ 提高网络性能ꎬ 并在上采样的第 ２ 和第 ３ 个卷积单元中加入注意力机制ꎬ 更好地利用上

下文信息ꎬ 增强特征图中暗条的语义信息ꎬ 提高网络对重要信息特征的学习能力ꎮ 在上采样部分引入

深度监督模块ꎬ 充分提取太阳暗条特征ꎬ 改进后的网络模型能够充分提取太阳暗条特征ꎬ 提高了太阳

暗条检测精度ꎮ

图 ５　 改进 ＶＮｅｔ 算法结构图

Ｆｉｇ ５　 Ｓｔｒｕｃｔｕｒｅ ｏｆ ｉｍｐｒｏｖｅｄ ＶＮｅｔ ａｌｇｏｒｉｔｈｍ
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２ ２　 Ｉｎｃｅｐｔｉｏｎ 模块

太阳暗条尺度信息存在较大差异ꎬ 选择合适尺寸的卷积核比较困难ꎮ 大尺度太阳暗条长度可达

１００ 像素ꎬ 信息分布更具有全局性ꎬ 采用大尺寸卷积核提取特征比较全面ꎬ 小尺度太阳暗条长度约 １０
像素ꎬ 信息分布比较局部ꎬ 适合较小卷积核ꎮ 为了提取更多太阳暗条的有效特征ꎬ 同时减少参数量ꎬ
图像输入后首先经过 Ｉｎｃｅｐｔｉｏｎ 模块[１４]ꎬ 通过增加卷积单元个数ꎬ 对较大的卷积核用 １ × １ 的卷积核进

行降维操作ꎬ 使输入图像在不同尺度上进行融合ꎬ 提取不同的尺度特征ꎬ 同时提高网络计算资源利用

率ꎬ 提高网络性能ꎬ 克服数据样本较少带来训练过拟合的问题ꎮ Ｉｎｃｅｐｔｉｏｎ 模块结构如图 ６ꎮ 在同一

层级上运行多个尺寸的滤波器ꎬ 使用 ４ 个大小不同的滤波器ꎬ 分别是 １ × １ꎬ １ × １ꎬ ３ × ３ 和 ５ × ５ 的卷

积核ꎬ 在 ３ × ３ 和 ５ × ５ 的卷积层前添加 １ × １ 卷积核ꎬ 调整输入通道数量ꎬ 减少参数量ꎮ 在 １ × １ 的卷

积层前加入 ３ × ３ 最大池化层提高网络训练速

度ꎬ 同时提高所提取特征的鲁棒性ꎮ 最后ꎬ 将

不同卷积核获得的太阳暗条特征图进行融合ꎬ
进一步提高网络泛化能力ꎮ
２ ３　 注意力机制

下采样过程中对图像不断卷积提取图像特

征ꎬ 造成暗条边缘及细节信息丢失ꎮ 虽然

ＶＮｅｔ 网络采用跨连接融合特征图保留了一些

信息ꎬ 但是不同空间位置所包含信息的重要程

度不一样ꎬ 图像中不同位置应该具有不同权

重ꎮ 本文在下采样特征提取过程中加入空间注

意力机制[１７]ꎬ 增强暗条特征的同时抑制无用

背景信息ꎮ

图 ６　 Ｉｎｃｅｐｔｉｏｎ 结构

Ｆｉｇ ６　 Ｓｔｒｕｃｔｕｒｅ ｏｆ ｉｎｃｅｐｔｉｏｎ

　 　 图像经过下采样过程中第 ２ 个卷积单元得到特征图ꎬ 如图 ７ꎮ 首先分别使用最大值和平均值全局

池化操作ꎬ 最大值池化可以突出暗条特征ꎬ 平均值池化可以获取全局信息ꎬ 将两种池化后的特征图按

通道拼接后进行 １ × １ 卷积并添加非线性成分ꎬ 然后通过 ｓｉｇｍｏｉｄ 激活函数计算得出空间注意力权重的

空间矩阵ꎬ ｓｉｇｍｏｉｄ 函数可以避免特征在传递过程中过于稀疏及权重系数过大ꎮ 经过 ｓｉｇｍｏｉｄ 函数得到

权重系数与输入特征图相乘得到新特征图ꎮ 空间注意力机制可以表示为

Ｍｃ(Ｆ) ＝ σ{ＭＬＰ[ＡｕｇＰｏｏｌ(Ｆ)] ＋ ＭＬＰ[ＭａｘＰｏｏｌ(Ｆ)]} ꎬ (１)
其中ꎬ Ｍｃ(Ｆ)为生成空间注意力图ꎻ ｃ 为特征图通道数ꎻ ＭＬＰ 表示多层感知器ꎻ σ 为 ｓｉｇｍｏｉｄ 激活函

数ꎻ ＡｕｇＰｏｏｌ(Ｆ)和 ＭａｘＰｏｏｌ(Ｆ)分别表示对特征图平均值全局池化和最大值全局池化ꎮ

图 ７　 空间注意力结构

Ｆｉｇ ７　 Ｓｔｒｕｃｔｕｒｅ ｏｆ ｓｐａｔｉａｌ ａｔｔｅｎｔｉｏｎ

８５
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　 　 注意力机制可以使网络更加专注于暗条特征提取ꎬ 抑制背景噪声等异常特征信息ꎬ 精准检出弱小

暗条ꎬ 提高暗条检测精度ꎮ
２ ４　 深度监督

文[１８]提出一种深度监督网络(Ｄｅｅｐｌｙ￣Ｓｕｐｅｒｖｉｓｅｄ Ｎｅｔｓꎬ ＤＳＮ)ꎮ 深度监督能够对前面层的训练起到

监督作用ꎬ 从而保证整个网络的训练效果ꎮ 本文采取深度监督方法调整每一层特征图参数ꎬ 保证输出层

和隐藏层学到该层尽可能多的细节特征ꎬ 从而保证更上层网络能够使用更加精确的特征图进行训练ꎮ
深度监督模块如图 ８ꎮ 每个上采样过程中有一个额外的分支操作ꎬ 该分支操作将不同尺度特征图

通过上采样放大ꎬ 将图像恢复到原始图像大小ꎬ 这 ４ 个分支操作分别是 ｍａｐ１ꎬ ｍａｐ２ꎬ ｍａｐ３ 和 ｍａｐ４ꎬ
再将这 ４ 个阶段的分支操作进行融合ꎮ 通过对特征图的监督ꎬ 不同尺度特征图都能学到最准确的特

征ꎬ 提高网络检测准确率ꎮ

３　 实验过程及结果分析

３ １　 训练细节

所有实验在 Ｗｉｎｄｏｗｓ１０ 系统下进行ꎬ 其中深度学习框架为 ｋｅｒａｓꎬ 硬件环境: 中央处理器为 Ｉｎｔｅｌ
Ｃｏｒｅ ｉ７￣７８００Ｘ ３ ５０ ＧＨｚꎬ 显卡为 ＧＴＸ Ｔｉｔａｎ Ｘ ＧＰＵꎬ 内存 ３２ Ｇꎮ 本文采用自己制作的暗条数据集ꎬ 并

且对数据集进行预处理ꎮ 太阳暗条数据集包括 １４６ 对预处理图像和暗条标签ꎮ 在训练阶段 ｂａｔｃｈ＿ｓｉｚｅ
＝ ２ꎬ 每轮迭代 ３００ 步ꎬ 计划训练轮次为 ２００ 轮ꎬ 采用早停法控制训练过程ꎬ 若函数在 １０ 个训练轮次

内模型损失值没有下降则停止训练ꎮ 学习率初始值 ０ ０００ １ꎬ 学习率衰减策略为若 ３ 个训练轮次的损

失值没有下降ꎬ 则学习率减半ꎬ 最终在 １５１ 轮训练停止ꎮ 从图 ９ 可以看出ꎬ 随着训练轮次增加ꎬ 损失

值不断下降ꎬ 曲线呈现微小波动ꎬ 最后趋于水平ꎮ

图 ８　 深度监督模块

Ｆｉｇ ８　 Ｄｅｅｐ ｓｕｐｅｒｖｉｓｉｏｎ ｍｏｄｕｌｅ
图 ９　 损失率曲线图

Ｆｉｇ ９　 Ｌｏｓｓ ｉｍａｇｅ

　 　 选择优化器时ꎬ 在训练过程中产生大量参数ꎬ 导致计算量增加ꎮ 本文采用 Ａｄａｍ 优化器[２１] 训练

网络ꎮ 该算法优点是在训练过程中可以为不同的参数计算不同的自适应学习率ꎬ 有利于网络优化ꎬ 适

用于大规模参数问题ꎬ 并且对内存需求较小ꎮ
３ ２　 数据增强

在深度学习中ꎬ 训练集样本较少是造成过拟合的主要原因之一ꎮ 由于太阳暗条图像人工标注成本

很高ꎬ 数据集较少ꎬ 因此ꎬ 本文在训练的同时利用 ｋｅｒａｓ 中 ＩｍａｇｅＤａｔａＧｅｎｅｒａｔｏｒ 图片生成器对训练图像

进行旋转、 垂直翻转、 平移等扩充数据ꎮ １４６ 组图像经数据增强后生成 ２６ ６４８ 个训练样本ꎬ 提高了模

型的泛化能力和鲁棒性ꎮ

９５
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３ ３　 损失函数

在太阳暗条检测过程中ꎬ 暗条仅占整个 Ｈα 全日面图像约 ５％区域ꎬ 在训练过程中损失函数容易

陷入局部最小值ꎬ 导致检测结果偏向背景ꎬ 漏检弱小暗条ꎮ 为了有效解决前景和背景像素严重失衡的

问题ꎬ 损失函数采用基于 Ｄｉｃｅ 系数最大化目标函数[１５]优化模型ꎬ 公式为

Ｄｉｃｅ(Ｐꎬ Ｇ) ＝ １ －
２Ｎ(ΔＰ ∩ ΔＧ) ＋ Ｓｍｏｏｔｈ

Ｎ(ΔＰ) ＋ Ｎ(ΔＧ) ＋ Ｓｍｏｏｔｈ
ꎬ (２)

其中ꎬ Ｐ 和 Ｇ 分别表示暗条预测结果和暗条标签ꎻ Ｎ(ΔＰ)和 Ｎ(ΔＧ)表示预测结果和标签区域中像素

个数ꎻ Ｓｍｏｏｔｈ＝ ０ ００１ꎬ 防止分母为 ０ꎮ Ｄｉｃｅ 数值越小ꎬ 检测结果的精度越高ꎮ
３ ４　 评价指标

　 　 判断暗条检测方法的性能需要有效的评价指

标ꎬ 本文将暗条检测结果与暗条标签相比ꎬ 有 ４
种检测结果: 真阳性(Ｔｒｕｅ Ｐｏｓｉｔｉｖｅꎬ ＴＰ)表示检

测正确的暗条像素点ꎻ 假阳性 ( Ｆａｌｓｅ Ｐｏｓｉｔｉｖｅꎬ
ＦＰ)表示检测错误的暗条像素点ꎻ 真阴性(Ｔｒｕｅ
Ｎｅｇａｔｉｖｅꎬ ＴＮ)表示检测正确的背景点ꎻ 假阴性

(Ｆａｌｓｅ Ｎｅｇａｔｉｖｅꎬ ＦＮ)表示检测错误的背景点ꎮ 检

测结果如表 １ꎮ
通过表 １ 的检测结果可以计算出准确率

(Ａｃｃｒｕａｃｙ)、 召回率(Ｒｅｃａｌｌ)、 精确率(Ｐｒｅｃｉｓｉｏｎ)
３ 个衡量方法性能的指标ꎮ 准确率是分类正确像

素点占整个图像像素点总和的比例ꎻ 召回率是检

测正确的暗条像素点占真实暗条像素点总和的比

例ꎻ 精确率是检测正确的暗条像素点占检测暗条

像素点总和的比例ꎻ Ｆ１ 值是对精准率和召回率

的整体评价ꎬ 介于 ０ ~ １ 之间ꎮ 本文暗条检测方

法性能评价指标如表 ２ꎮ
３ ５　 实验结果

３ ５ １　 算法改进前后对比

为了说明本文提出 ＶＮｅｔ 网络在下采样部分

采用 Ｉｎｃｅｐｔｉｏｎ 模块同时加入注意力机制ꎬ 在上

采样部分引入深度监督模块具有一定的优势ꎬ 本

文将改进前后的 ＶＮｅｔ 网络在测试集上进行测试ꎬ
采用人工标注暗条标签图和检测结果进行比较ꎮ
表 ３ 列出了原始 ＶＮｅｔ 网络ꎬ 加入 Ｉｎｃｅｐｔｉｏｎ 模块

后的 Ｉｎｃｅｐｔｉｏｎ￣ＶＮｅｔ 网络ꎬ 加入注意力机制后的

Ａｔｔｅｎｔｉｏｎ￣ＶＮｅｔ 网络ꎬ 以及本文最终改进后 ＶＮｅｔ
网络性能指标的比较结果ꎮ 根据每种网络检测的

结果与标签计算准确率ꎮ 由于暗条占全日面图像

的比重约为 ５％ꎬ 导致检测结果准确率较高ꎬ 为

表 １　 ４ 种太阳暗条检测结果

Ｔａｂｌｅ １　 Ｆｏｕｒ ｒｅｓｕｌｔｓ ｏｆ ｓｏｌａｒ ｆｉｌａｍｅｎｔｓ ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ

Ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ
ｏｂｊｅｃｔ

Ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ
ｒｉｇｈｔ ｐｉｘｅｌ

Ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ
ｅｒｒｏｒ ｐｉｘｅｌ

Ｆｉｌａｍｅｎｔｓ
ｐｉｘｅｌ

Ｔｒｕｅ Ｐｏｓｉｔｉｖｅ
(ＴＰ)

Ｆａｌｓｅ Ｐｏｓｉｔｉｖｅ
(ＦＰ)

Ｂａｃｋｇｒｏｕｎｄ
ｐｉｘｅｌ

Ｔｒｕｅ Ｎｅｇａｔｉｖｅ
(ＴＮ)

Ｆａｌｓｅ Ｎｅｇａｔｉｖｅ
(ＦＮ)

表 ２　 太阳暗条检测方法性能评估指标

Ｔａｂｌｅ ２　 Ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅ ｅｖａｌｕａｔｉｏｎ ｉｎｄｅｘ ｏｆ ｓｏｌａｒ
ｆｉｌａｍｅｎｔｓ ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ ａｌｇｏｒｉｔｈｍｓ

Ａｓｓｅｓｓｍｅｎｔ ｉｎｄｅｘ Ｆｏｒｍｕｌａ

Ａｃｃｕｒａｃｙ ＴＰ ＋ ＴＮ / (ＴＰ ＋ ＴＮ ＋ ＦＰ ＋ ＦＮ)

Ｒｅｃａｌｌ ＴＰ / ＴＰ ＋ ＦＮ( )

Ｐｒｅｃｉｓｉｏｎ ＴＰ / ＴＰ ＋ ＦＰ( )

Ｆ１ ￣ｓｃｏｒｅ ２ × Ｐｒｅｃｉｓｉｏｎ × Ｒｅｃａｌｌ /
(Ｐｒｅｃｉｓｉｏｎ ＋ Ｒｅｃａｌｌ)

表 ３　 基于 ＶＮｅｔ 网络不同算法性能指标比较

Ｔａｂｌｅ ３　 Ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅ ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎ ｏｆ ｄｉｆｆｅｒｅｎｔ
ａｌｇｏｒｉｔｈｍｓ ｂａｓｅ ｏｎ ＶＮｅｔ ｎｅｔｗｏｒｋｓ

Ａｌｇｏｒｉｔｈｍ Ａｃｃｕｒａｃｙ Ｒｅｃａｌｌ Ｐｒｅｃｉｓｉｏｎ Ｆ１￣ｓｃｏｒｅ

ＶＮｅｔ ０ ９６６ １ ０ ８８０ ５ ０ ７６１ ７ ０ ８１６ ８

Ｉｎｃｅｐｔｉｏｎ￣ＶＮｅｔ ０ ９６６ ０ ０ ８９１ ２ ０ ７６２ ８ ０ ８２２ ０

Ａｔｔｅｎｔｉｏｎ￣ＶＮｅｔ ０ ９７５ ３ ０ ８９４ １ ０ ７７１ ３ ０ ８２８ ２

Ｏｕｒｓ ０ ９８８ ３ ０ ８９９ ８ ０ ７８５ １ ０ ８３８ ５

了更好地衡量检测结果ꎬ 采用召回率、 精准率、 Ｆ１ 值评价指标ꎮ 从表 ３ 可以看出ꎬ 原始 ＶＮｅｔ 网络准

确率为 ０ ９６６ １ꎬ Ｆ１ 值为 ０ ８１６ ８ꎬ 说明原始 ＶＮｅｔ 网络检测的结果可以较好地检出特征明显的暗条ꎬ
但是针对弱小暗条ꎬ 仍然出现漏检问题ꎮ 加入 Ｉｎｃｅｐｔｉｏｎ 模块和注意力机制及深度监督模块后的 ＶＮｅｔ
网络ꎬ 准确率达到 ０ ９８８ ３ꎬ Ｆ１ 值达到 ０ ８３８ ５ꎮ Ｆ１ 值明显提高ꎬ 可见改进后 ＶＮｅｔ 网络在下采样过程
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中可以充分提取弱小暗条信息ꎬ 提高检测结果的准确率ꎮ
图 １０ 选取图像中包含弱小暗条的局部区域并放大 ２ ５ 倍ꎬ 本文方法对弱小暗条检测效果与暗条

标签及原始 ＶＮｅｔ 网络检测效果进行对比ꎮ 图中红色框处是全日面图像中的弱小暗条ꎬ 图 １０(ｅ) ~图

１０(ｈ)分别是图 １０(ａ) ~图 １０(ｄ)放大 ２ ５ 倍后的局部区域ꎮ 从图 １０ 可以看出ꎬ 原始 ＶＮｅｔ 网络检测克

服了背景干扰ꎬ 但是对弱小暗条检测准确性不高ꎬ 存在漏检现象ꎮ 改进后的算法在下采样部分引入

Ｉｎｃｅｐｔｉｏｎ 模块和注意力机制ꎬ 提升网络性能ꎬ 提取更多的暗条特征ꎻ 在上采样部分引入深度监督模

型ꎬ 将检测结果与每层特征图融合ꎬ 保留了细节特征ꎬ 使得网络同时兼顾语义信息和细节特征ꎬ 尽可

能保留弱小暗条的连续性ꎬ 能够抵抗背景干扰ꎬ 取得更加精准的检测效果ꎮ

图 １０　 暗条检测结果ꎮ (ａ)全日面图ꎻ (ｂ)暗条标签图ꎻ (ｃ)ＶＮｅｔ 检测结果ꎻ (ｄ)本文检测结果ꎻ
(ｅ) ~ ( ｆ)第 １ 行对应图放大 ２ ５ 倍结果

Ｆｉｇ １０　 Ｆｉｌａｍｅｎｔｓ ｏｆ ｓｅｇｍｅｎｔａｔｉｏｎ ｒｅｓｕｌｔｓ. ( ａ) Ｆｕｌｌ￣ｄｉｓｋ Ｈα ｓｏｌａｒ ｉｍａｇｅꎻ (ｂ) ｇｒｏｕｎｄ￣ｔｒｕｔｈ ｉｍａｇｅꎻ ( ｃ) ＶＮｅｔ ｓｅｇｍｅｎｔａｔｉｏｎ
ｒｅｓｕｌｔꎻ (ｄ) ｏｕｒ ｓｅｇｍｅｎｔａｔｉｏｎ ｒｅｓｕｌｔꎻ (ｅ)－( ｆ) ｔｈｅ ｆｉｒｓｔ ｒｏｗ ｃｏｒｒｅｓｐｏｎｄｓ ｔｏ ｔｈｅ ｐｉｃｔｕｒｅ ｅｎｌａｒｇｅｄ ｂｙ ２ ５ ｔｉｍｅｓ

３ ５ ２　 不同算法评估指标对比

为了进一步证明本文方法对太阳暗条图像的

检测性能ꎬ 使用上述评价指标将本文方法与文

[１４]的基于 ＵＮｅｔ 暗条检测方法(ＵＮｅｔ)ꎬ 以及在

该方法的基础上ꎬ 为捕获暗条更多的细节融入了

密集跳跃连接(Ｒｅｓｅｎｔ￣ＵＮｅｔ)ꎮ 表 ４ 列出了不同

方法对太阳暗条检测结果ꎮ ＵＮｅｔ 网络检测的准

确率达到 ０ ９５８ ７ꎬ Ｆ１ 值达到 ０ ７８３ ４ꎬ 但受图像

中亮度较低的背景区域和噪声影响严重ꎬ 检测结

果错误率较大ꎬ 算法检出了不属于暗条的部分ꎬ

表 ４　 ４ 种暗条检测方法对比

Ｔａｂｌｅ ４　 Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎ ｗｉｔｈ ４ ｓｏｌａｒ ｆｉｌａｍｅｎｔｓ
ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ ｍｅｔｈｏｄｓ

Ａｌｇｏｒｉｔｈｍ Ａｃｃｕｒａｃｙ Ｒｅｃａｌｌ Ｐｒｅｃｉｓｉｏｎ Ｆ１￣ｓｃｏｒｅ

ＵＮｅｔ[１４] ０ ９５８ ７ ０ ８５０ ３ ０ ７２６ ２ ０ ７８３ ４

Ｒｅｓｎｅｔ￣ＵＮｅｔ ０ ９５９ ８ ０ ８５８ ４ ０ ７３９ ８ ０ ７９４ ７

ＶＮｅｔ ０ ９６６ １ ０ ８８０ ５ ０ ７６１ ７ ０ ８１６ ８

Ｏｕｒｓ ０ ９８８ ３ ０ ８９９ ８ ０ ７８５ １ ０ ８３８ ５

抗噪声能力较弱ꎮ Ｒｅｓｅｎｔ￣ＵＮｅｔ 将每个融合模块通过密集跳跃连接的方式进行特征融合ꎬ 网络能捕获

暗条更多的细节特征ꎬ 提高了检测性能ꎬ 准确率达到 ０ ９５９ ８ꎬ Ｆ１ 值到 ０ ７９４ ７ꎬ 但精确率较低ꎬ 说明

网络过于敏感ꎬ 将一些亮度较暗的背景误识别为太阳暗条ꎮ 本文方法暗条检测平均准确率高达 ０ ９８８ ３ꎬ
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Ｆ１ 值达到 ０ ８３８ ５ꎬ 高于 ＵＮｅｔ 和 Ｒｅｓｎｅｔ￣ＵＮｅｔ 网络平均准确率ꎬ Ｆ１ 值也达到了较高水平ꎬ 因此本文方

法更具优势ꎮ
为了更直观地展示本文方法检测效果ꎬ 对太阳暗条图像ꎬ 在同等条件下将本文方法与上述暗条检

测算法在测试集上进行主观测评ꎬ 实验结果如图 １１ꎮ 图 １１(ａ)中红色框处是全日面图像中弱小暗条ꎬ
图 １１(ｂ)是标签图ꎬ 图 １１(ｃ)是传统方法检测结果ꎮ 由图 １１ 可以看出ꎬ 本文方法可以检出一部分弱

小暗条ꎬ 但是由于背景干扰ꎬ 传统阈值分割很难将背景噪声点剔除ꎬ 严重影响检测结果ꎮ 图 １１(ｄ)是
ＵＮｅｔ 网络检测结果ꎬ 检测结果中背景噪声点干扰较少ꎬ 但是弱小暗条漏检ꎮ 图 １１(ｅ)是 Ｒｅｓｅｎｔ￣ＵＮｅｔ
检测结果ꎬ 加入残差结构后ꎬ 网络提取特征能力得到加强ꎬ 相比原始 ＵＮｅｔ 网络可以检出更多弱小暗

条ꎬ 但是背景对比度较低的区域仍然存在漏检现象ꎮ 图 １１( ｆ)是本文检测结果ꎬ 改进后的 ＶＮｅｔ 网络

可以有效完成太阳暗条检测任务ꎬ 获得较好的性能指标ꎬ 具有较高的稳定性和抗干扰能力ꎮ 从图 １１
(ｆ)可以看出ꎬ 在背景较为复杂的暗条图像检测任务中ꎬ 本文算法对弱小暗条仍可以具有较好检测效

果ꎬ 算法具有一定的先进性ꎮ

图 １１　 不同算法的检测结果ꎮ (ａ)全日面 Ｈα 图像ꎻ (ｂ)太阳暗条标签图ꎻ ( ｃ)传统方法检测结果ꎻ (ｄ)ＵＮｅｔ 检测结

果ꎻ (ｅ)Ｒｅｓｅｎｔ￣ＵＮｅｔ 检测结果ꎻ ( ｆ)本文检测结果

Ｆｉｇ １１　 Ｓｅｇｍｅｎｔａｔｉｏｎ ｒｅｓｕｌｔｓ ｏｆ ｄｉｆｆｅｒｅｎｔ ａｌｇｏｒｉｔｈｍｓ. ( ａ) Ｆｕｌｌ￣ｄｉｓｋ Ｈα ｓｏｌａｒ ｉｍａｇｅꎻ ( ｂ) ｇｒｏｕｎｄ￣ｔｒｕｔｈ ｉｍａｇｅꎻ ( ｃ) ｔｈｅ
ｓｅｇｍｅｎｔａｔｉｏｎ ｒｅｓｕｌｔ ｕｓｉｎｇ ｔｒａｄｉｔｉｏｎａｌ ｉｍａｇｅ ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇꎻ (ｄ) ｔｈｅ ｓｅｇｍｅｎｔａｔｉｏｎ ｒｅｓｕｌｔ ｕｓｉｎｇ ＵＮｅｔ ｉｍａｇｅ ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇꎻ (ｅ)
ｔｈｅ ｓｅｇｍｅｎｔａｔｉｏｎ ｒｅｓｕｌｔ ｕｓｉｎｇ Ｒｅｓｅｎｔ￣ＵＮｅｔ ｉｍａｇｅ ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇꎻ ( ｆ) ｏｕｒ ｓｅｇｍｅｎｔａｔｉｏｎ ｒｅｓｕｌｔ

４　 结　 论

本文在太阳暗条检测研究中ꎬ 针对国家天文台数据集标签中存在太阳黑子和噪声干扰及遗漏弱小

暗条的问题ꎬ 结合太阳磁图剔除了图像中黑子和噪声干扰ꎬ 制作了太阳暗条数据集ꎬ 网络能学习到精

确的暗条信息ꎮ 针对暗条检测中存在背景干扰ꎬ 弱小暗条丢失等问题ꎬ 本文采用 ＶＮｅｔ 网络并进行改

进ꎬ 引入 Ｉｎｃｅｐｔｉｏｎ 模块ꎬ 得到暗条不同尺度信息ꎬ 更好地利用网络内部的计算资源ꎬ 提取更多图像

特征ꎻ 引入注意力机制ꎬ 增强暗条特征的同时抑制无用背景信息ꎻ 在上采样部分引入深度监督模块ꎬ
使不同尺度特征图都能学到最准确的特征ꎬ 提高太阳暗条检测准确率ꎮ 根据暗条检测评价指标可知ꎬ
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本文方法的检测效果有明显提高ꎮ 目前ꎬ 数据集的图像较少ꎬ 因此ꎬ 未来工作方向是研究如何用少量

图像训练出高效检测模型ꎮ

参考文献:

[１] 　 ＪＯＳＥＬＹＮ Ｊ Ａꎬ ＭＣＩＮＴＯＳＨ Ｐ Ｓ. Ｄｉｓａｐｐｅａｒｉｎｇ ｓｏｌａｒ ｆｉｌａｍｅｎｔｓ: ａ ｕｓｅｆｕｌ ｐｒｅｄｉｃｔｏｒ ｏｆ ｇｅｏｍａｇｎｅｔｉｃ
ａｃｔｉｖｉｔｙ [Ｊ] . Ｊｏｕｒｎａｌ ｏｆ Ｇｅｏｐｈｙｓｉｃａｌ Ｒｅｓｅａｒｃｈ Ｓｐａｃｅ Ｐｈｙｓｉｃｓꎬ １９８１ꎬ ８６(Ａ６): ４５５５－４５６４.

[２] 　 陈华东ꎬ 赵世清ꎬ 李琼英ꎬ 等. ２００３ 年 ８ 月太阳活动区 ＡＲ０４４２ 内的暗条爆发及其相关现象

的研究 [Ｊ] . 天文研究与技术ꎬ ２００４ꎬ １(４): ２５９－２６７.
ＣＨＥＮ Ｈ Ｄꎬ ＺＨＡＯ Ｓ Ｑꎬ ＬＩ Ｑ Ｙꎬ ｅｔ ａｌ. Ｔｈｅ ｓｔｕｄｙ ｏｆ ｆｉｌａｍｅｎｔ ｅｒｕｐｔｉｏｎ ａｎｄ ｉｔｓ ｒｅｌａｔｉｖｅ
ｐｈｅｎｏｍｅｎａ ｗｉｔｈｉｎ ｔｈｅ ｓｏｌａｒ ａｃｔｉｖｅ ｒｅｇｉｏｎ ＡＲ０４４２ [ Ｊ] . Ａｓｔｒｏｎｏｍｉｃａｌ Ｒｅｓｅａｒｃｈ ＆ Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙꎬ
２００４ꎬ １(４): ２５９－２６７.

[３] 　 ＧＡＯ Ｊ Ｌꎬ ＺＨＯＵ Ｍ Ｃꎬ ＷＡＮＧ Ｈ Ｍꎬ ｅｔ ａｌ. Ａ ｔｈｒｅｓｈｏｌｄ ａｎｄ ｒｅｇｉｏｎ ｇｒｏｗｉｎｇ ｃｏｍｂｉｎｅｄ ｍｅｔｈｏｄ ｆｏｒ
ｆｉｌａｍｅｎｔ ｄｉｓａｐｐｅａｒａｎｃｅ ａｒｅａ ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ ｉｎ ｓｏｌａｒ ｉｍａｇｅｓ [Ｃ] / / ２００１ Ｃｏｎｆｅｒｅｎｃｅ ｏｎ ｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ
Ｓｃｉｅｎｃｅｓ ａｎｄ Ｓｙｓｔｅｍｓ. ２００１.

[４] 　 ＧＡＯ Ｊ Ｌꎬ ＷＡＮＧ Ｈ Ｍꎬ ＺＨＯＵ Ｍ Ｃ. Ｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔ ｏｆ ａｎ ａｕｔｏｍａｔｉｃ ｆｉｌａｍｅｎｔ ｄｉｓａｐｐｅａｒａｎｃｅ
ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ ｓｙｓｔｅｍ [Ｊ] . Ｓｏｌａｒ Ｐｈｙｓｉｃｓꎬ ２００２ꎬ ２０５(１): ９３－１０３.

[５] 　 ＦＵＬＬＥＲ Ｎꎬ ＡＢＯＵＤＡＲＨＡＭ Ｊ. Ａｕｔｏｍａｔｉｃ ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ ｏｆ ｓｏｌａｒ ｆｉｌａｍｅｎｔｓ ｖｅｒｓｕｓ ｍａｎｕａｌ ｄｉｇｉｔｉｚａｔｉｏｎ
[Ｃ] / / Ｉｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌ Ｃｏｎｆｅｒｅｎｃｅ ｏｎ Ｋｎｏｗｌｅｄｇｅ￣Ｂａｓｅｄ ａｎｄ Ｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔ Ｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ ａｎｄ Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ
Ｓｙｓｔｅｍｓ. ２００４: ４６７－４７５.

[６] 　 ＦＵＬＬＥＲ Ｎꎬ ＡＢＯＵＤＡＲＨＡＭ Ｊꎬ ＢＥＮＴＬＥＹ Ｒ Ｄ. Ｆｉｌａｍｅｎｔ ｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎ ａｎｄ ｉｍａｇｅ ｃｌｅａｎｉｎｇ ｏｎ
Ｍｅｕｄｏｎ Ｈα ｓｐｅｃｔｒｏｈｅｌｉｏｇｒａｍｓ [Ｊ] . Ｓｏｌａｒ Ｐｈｙｓｉｃｓꎬ ２００５ꎬ ２２７(１): ６１－７３.

[７] 　 ＳＨＩＨ Ｆ Ｙꎬ ＫＯＷＡＬＳＫＩ Ａ Ｊ. Ａｕｔｏｍａｔｉｃ ｅｘｔｒａｃｔｉｏｎ ｏｆ ｆｉｌａｍｅｎｔｓ ｉｎ Ｈα ｓｏｌａｒ ｉｍａｇｅｓ [ Ｊ] . Ｓｏｌａｒ
Ｐｈｙｓｉｃｓꎬ ２００３ꎬ ２１８(１ / ２): ９９－１２２.

[８] 　 ＱＵ Ｍꎬ ＳＨＩＨ Ｆ Ｙꎬ ＪＩＮＧ Ｊꎬ ｅｔ ａｌ. Ａｕｔｏｍａｔｉｃ ｓｏｌａｒ ｆｉｌａｍｅｎｔ ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ ｕｓｉｎｇ ｉｍａｇｅ ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ
ｔｅｃｈｎｉｑｕｅｓ [Ｊ] . Ｓｏｌａｒ Ｐｈｙｓｉｃｓꎬ ２００５ꎬ ２２８(１ / ２): １１９－１３５.

[９] 　 ＺＨＡＲＫＯＶＡ Ｖ Ｖꎬ ＳＣＨＥＴＩＮＩＮ Ｖ. Ｆｉｌａｍｅｎｔ ｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎ ｉｎ ｓｏｌａｒ ｉｍａｇｅｓ ｗｉｔｈ ｔｈｅ ｎｅｕｒａｌ ｎｅｔｗｏｒｋ
ｔｅｃｈｎｉｑｕｅ [Ｊ] . Ｓｏｌａｒ Ｐｈｙｓｉｃｓꎬ ２００５ꎬ ２２８(１ / ２): １３７－１４８.

[１０] ＺＨＡＲＫＯＶＡ Ｖ Ｖꎬ ＳＣＨＥＴＩＮＩＮ Ｖ. Ａ ｎｅｕｒａｌ￣ｎｅｔｗｏｒｋ ｔｅｃｈｎｉｑｕｅ ｆｏｒ ｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎ ｏｆ ｆｉｌａｍｅｎｔｓ ｉｎ
ｓｏｌａｒ ｉｍａｇｅｓ [Ｃ] / / Ｉｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌ Ｃｏｎｆｅｒｅｎｃｅ ｏｎ Ｋｎｏｗｌｅｄｇｅ￣Ｂａｓｅｄ ａｎｄ Ｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔ Ｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ
ａｎｄ Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ Ｓｙｓｔｅｍｓ. ２００３: １４８－１５４.

[１１] 朱健ꎬ 杨云飞ꎬ 苏江涛ꎬ 等. 基于深度学习的太阳活动区检测与跟踪方法研究 [Ｊ] . 天文研

究与技术ꎬ ２０２０ꎬ １７(２): １９１－２００.
ＺＨＵ Ｊꎬ ＹＡＮＧ Ｙ Ｆꎬ ＳＵ Ｊ Ｔꎬ ｅｔ ａｌ. Ａ ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ ａｎｄ ｔｒａｃｋｉｎｇ ｍｅｔｈｏｄ ｆｏｒ ａｃｔｉｖｅ ｒｅｇｉｏｎｓ ｂａｓｅｄ ｏｎ
ｄｅｅｐ ｌｅａｒｎｉｎｇ [Ｊ] . Ａｓｔｒｏｎｏｍｉｃａｌ Ｒｅｓｅａｒｃｈ ＆ Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙꎬ ２０２０ꎬ １７(２): １９１－２００.

[１２] 崔顺ꎬ 许允飞ꎬ 苏丽颖ꎬ 等. 基于卷积神经网络的全天空地基云图分类研究 [Ｊ] . 天文研究

与技术ꎬ ２０１９ꎬ １６(２): ２２５－２３５.
ＣＵＩ Ｓꎬ ＸＵ Ｙ Ｆꎬ ＳＵ Ｌ Ｙꎬ ｅｔ ａｌ. Ｃｌａｓｓｉｆｉｃａｔｉｏｎ ｏｆ ａｌｌ￣ｓｋｙ ｃａｍｅｒａ ｄａｔａ ｂａｓｅｄ ｏｎ ｃｏｎｖｏｌｕｔｉｏｎａｌ
ｎｅｕｒａｌ ｎｅｔｗｏｒｋ [Ｊ] . Ａｓｔｒｏｎｏｍｉｃａｌ Ｒｅｓｅａｒｃｈ ＆ Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙꎬ ２０１９ꎬ １６(２): ２２５－２３５.

[１３] ＳＡＬＡＳＡ Ｒ Ｐꎬ ＡＲＹＭＵＲＴＨＹ Ａ Ｍ. Ｓｏｌａｒ ｆｉｌａｍｅｎｔ ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ ｕｓｉｎｇ Ｍａｓｋ Ｒ￣ＣＮＮ [Ｃ] / / ２０１９
Ｉｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌ Ｗｏｒｋｓｈｏｐ ｏｎ Ｂｉｇ Ｄａｔａ ａｎｄ Ｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ Ｓｅｃｕｒｉｔｙ ( ＩＷＢＩＳ) . ２０１９: ６７－７１.

[１４] ＺＨＵ Ｇ Ｆꎬ ＬＩＮ Ｇ Ｈꎬ ＷＡＮＧ Ｄ Ｇꎬ ｅｔ ａｌ. Ｓｏｌａｒ ｆｉｌａｍｅｎｔ ｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎ ｂａｓｅｄ ｏｎ ｄｅｅｐ ｌｅａｒｎｉｎｇ [Ｊ] .
Ｓｏｌａｒ Ｐｈｙｓｉｃｓꎬ ２０１９ꎬ ２９４(９): １１７.

３６



天　 文　 研 　 究 　 与 　 技 　 术 １９ 卷

[１５] 　 ＭＩＬＬＥＴＡＲＩ Ｆꎬ ＮＡＶＡＢ Ｎꎬ ＡＨＭＡＤＩ Ｓ Ａ. Ｖ￣ｎｅｔ: ｆｕｌｌｙ ｃｏｎｖｏｌｕｔｉｏｎａｌ ｎｅｕｒａｌ ｎｅｔｗｏｒｋｓ ｆｏｒ ｖｏｌｕｍｅｔｒｉｃ
ｍｅｄｉｃａｌ ｉｍａｇｅ ｓｅｇｍｅｎｔａｔｉｏｎ [Ｃ] / / ２０１６ Ｆｏｕｒｔｈ Ｉｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌ Ｃｏｎｆｅｒｅｎｃｅ ｏｎ ３Ｄ Ｖｉｓｉｏｎ (３ＤＶ) .
２０１６: ５６５－５７１.

[１６] 　 ＳＺＥＧＥＤＹ Ｃꎬ ＬＩＵ Ｗꎬ ＪＩＡ Ｙ Ｑꎬ ｅｔ ａｌ. Ｇｏｉｎｇ ｄｅｅｐｅｒ ｗｉｔｈ ｃｏｎｖｏｌｕｔｉｏｎｓ [Ｃ] / / Ｐｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓ ｏｆ
ｔｈｅ ＩＥＥＥ Ｃｏｎｆｅｒｅｎｃｅ ｏｎ Ｃｏｍｐｕｔｅｒ Ｖｉｓｉｏｎ ａｎｄ Ｐａｔｔｅｒｎ Ｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎ. ２０１５: １－９.

[１７] 　 ＯＫＴＡＹ Ｏꎬ ＳＣＨＬＥＭＰＥＲ Ｊꎬ ＦＯＬＧＯＣ Ｌ Ｌꎬ ｅｔ ａｌ. Ａｔｔｅｎｔｉｏｎ Ｕ￣Ｎｅｔ: ｌｅａｒｎｉｎｇ ｗｈｅｒｅ ｔｏ ｌｏｏｋ ｆｏｒ
ｔｈｅ ｐａｎｃｒｅａｓ [Ｃ] / / Ｐｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓ ｏｆ ｔｈｅ １ｓｔ Ｃｏｎｆｅｒｅｎｃｅ ｏｎ Ｍｅｄｉｃａｌ Ｉｍａｇｉｎｇ ｗｉｔｈ Ｄｅｅｐ Ｌｅａｒｎｉｎｇ
(ＭＩＤＬ ２０１８) . ２０１８.

[１８] 　 ＬＥＥ Ｃ Ｙꎬ ＸＩＥ Ｓ Ｎꎬ ＧＡＬＬＡＧＨＥＲ Ｐꎬ ｅｔ ａｌ. Ｄｅｅｐｌｙ￣ｓｕｐｅｒｖｉｓｅｄ ｎｅｔｓ [Ｃ] / / Ｐｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓ ｏｆ
ｔｈｅ １８ｔｈ Ｉｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌ Ｃｏｎｆｅｒｅｎｃｅ ｏｎ Ａｒｔｉｆｉｃｉａｌ Ｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｃｅ ａｎｄ Ｓｔａｔｉｓｔｉｃｓ (ＡＩＳＴＡＴＳ) . ２０１５:
５６２－５７０.

[１９] 　 ＸＵＥ Ｚꎬ ＹＡＮ Ｘꎬ ＹＡＮＧ Ｌꎬ ｅｔ ａｌ. Ａ ｓｏｌａｒ ｆｉｌａｍｅｎｔ ｄｉｓｃｏｎｎｅｃｔｅｄ ｂｙ ｍａｇｎｅｔｉｃ ｒｅｃｏｎｎｅｃｔｉｏｎ [Ｊ] .
Ａｓｔｒｏｎｏｍｙ ＆ Ａｓｔｒｏｐｈｙｓｉｃｓꎬ ２０２０ꎬ ６３３: Ａ１２１.

[２０] 　 ＨＥ Ｋꎬ ＺＨＡＮＧ Ｘꎬ ＲＥＮ Ｓꎬ ｅｔ ａｌ. Ｄｅｌｖｉｎｇ ｄｅｅｐ ｉｎｔｏ ｒｅｃｔｉｆｉｅｒｓ: Ｓｕｒｐａｓｓｉｎｇ ｈｕｍａｎ￣ｌｅｖｅｌ ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅ
ｏｎ ｉｍａｇｅｎｅｔ ｃｌａｓｓｉｆｉｃａｔｉｏｎ [ Ｃ ] / / Ｐｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓ ｏｆ ｔｈｅ ＩＥＥＥ Ｉｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌ Ｃｏｎｆｅｒｅｎｃｅ ｏｎ
Ｃｏｍｐｕｔｅｒ Ｖｉｓｉｏｎ. ２０１５: １０２６－１０３４.

[２１] 　 ＫＩＮＧＭＡ Ｄ Ｐꎬ ＢＡ Ｊ. Ａｄａｍ: ａ ｍｅｔｈｏｄ ｆｏｒ ｓｔｏｃｈａｓｔｉｃ ｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎ [Ｃ] / / Ｐｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓ ｏｆ ｔｈｅ
３ｒｄ Ｉｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌ Ｃｏｎｆｅｒｅｎｃｅ ｆｏｒ Ｌｅａｒｎｉｎｇ Ｒｅｐｒｅｓｅｎｔａｔｉｏｎｓ. ２０１５.

Ｓｏｌａｒ Ｆｉｌａｍｅｎｔ Ｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎ Ｂａｓｅｄ ｏｎ Ｉｍｐｒｏｖｅｄ ＶＮｅｔ

Ｘｉｎ Ｚｅｈｕａｎꎬ Ｓｈａｎｇ Ｚｈｅｎｈｏｎｇ
(Ｆａｃｕｌｔｙ ｏｆ Ｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ ａｎｄ Ａｕｔｏｍａｔｉｏｎꎬ Ｋｕｎｍｉｎｇ Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ ｏｆ Ｓｃｉｅｎｃｅ ａｎｄ Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙꎬ

Ｋｕｎｍｉｎｇ ６５０５００ꎬ Ｃｈｉｎａꎬ Ｅｍａｉｌ: ｓｈａｎｇｚｈｅｎｈｏｎｇ＠１２６.ｃｏｍ)

Ａｂｓｔｒａｃｔ: Ｔｈｅ Ｓｏｌａｒ ｆｉｌａｍｅｎｔｓ ｉｓ ａ ｃｏｍｍｏｎ ｓｏｌａｒ ａｃｔｉｖｉｔｙꎬ ａｎｄ ｔｈｅ ｅｆｆｉｃｉｅｎｔ ａｎｄ ａｃｃｕｒａｔｅ ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ ｏｆ ｔｈｅ
ｓｏｌａｒ ｆｉｌａｍｅｎｔｓ ｉｓ ｏｆ ｇｒｅａｔ ｓｉｇｎｉｆｉｃａｎｃｅ ｔｏ ｔｈｅ ｓｔｕｄｙ ｏｆ ｔｈｅ ｓｏｌａｒ ｍａｇｎｅｔｉｃ ｆｉｅｌｄ. Ｄｕｅ ｔｏ ｔｈｅ ｆａｃｔ ｔｈａｔ ｔｈｅ ｆｕｌｌ￣ｐｌａｎｅ
ｉｍａｇｅ ｈａｓ ｔｈｅ ｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｓ ｏｆ ｄｉｍｍｉｎｇꎬ ｕｎｅｖｅｎ ｂｒｉｇｈｔｎｅｓｓꎬ ａｎｄ ｔｈｅ ｉｎａｃｃｕｒａｃｙ ｏｆ ｔｈｅ ｌａｂｅｌｅｄ ｄａｔａ ｓｅｔꎬ ｔｈｅ
ｒｅｓｕｌｔ ｏｆ ｄａｒｋ ｓｔｒｉｐ ｓｅｇｍｅｎｔａｔｉｏｎ ｉｓ ｎｏｔ ａｃｃｕｒａｔｅꎬ ｗｅａｋ ａｎｄ ｓｍａｌｌ ｆｉｌａｍｅｎｔｓ ａｒｅ ｍｉｓｓｅｄꎬ ａｎｄ ｄａｒｋｅｒ ｂａｃｋｇｒｏｕｎｄ
ｐａｒｔｓ ａｒｅ ｆａｌｓｅｌｙ ｄｅｔｅｃｔｅｄ ａｓ ｆｉｌａｍｅｎｔｓꎬ ａｎｄ ｗｉｔｈ ｏｔｈｅｒ ｉｓｓｕｅｓ. Ｔｈｅｒｅｆｏｒｅꎬ ａ ｍｅｔｈｏｄ ｆｏｒ ｄｅｔｅｃｔｉｎｇ ｓｏｌａｒ ｆｉｌａｍｅｎｔｓ
ｂａｓｅｄ ｏｎ ｉｍｐｒｏｖｅｄ ＶＮｅｔ ｎｅｔｗｏｒｋ ｉｓ ｐｒｏｐｏｓｅｄ. Ｆｉｒｓｔꎬ ｔｈｅ ｓｏｌａｒ ｄａｒｋ ｓｔｒｉｐｅ ｄａｔａ ｓｅｔ ｉｓ ｍａｄｅ ｂｙ ｃｏｍｂｉｎｉｎｇ ｔｈｅ
ｓｏｌａｒ ｍａｇｎｅｔｉｃ ｍａｐꎻ ｓｅｃｏｎｄｌｙꎬ ｔｈｅ ｉｎｃｅｐｔｉｏｎ ｍｏｄｕｌｅ ｉｓ ｕｓｅｄ ｔｏ ｆｕｓｅ ｔｈｅ ｆｅａｔｕｒｅｓ ｏｆ ｄｉｆｆｅｒｅｎｔ ｓｃａｌｅ ｆｅａｔｕｒｅ ｍａｐｓ
ｉｎ ｔｈｅ ｄｏｗｎ￣ｓａｍｐｌｉｎｇ ｐａｒｔ ｏｆ ｔｈｅ ＶＮｅｔ ｎｅｔｗｏｒｋꎬ ａｎｄ ｔｈｅ ａｔｔｅｎｔｉｏｎ ｍｅｃｈａｎｉｓｍ ｉｓ ａｄｄｅｄ ｔｏ ｅｎｈａｎｃｅ ｔｈｅ ｓｅｍａｎｔｉｃ
ｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ ｏｆ ｔｈｅ ｄａｒｋ ｓｔｒｉｐｅ ｐａｒｔ ｏｆ ｔｈｅ ｆｅａｔｕｒｅ ｍａｐꎻ Ｆｉｎａｌｌｙꎬ ａ ｄｅｅｐ ｓｕｐｅｒｖｉｓｉｏｎ ｍｏｄｕｌｅ ｉｓ ｉｎｔｒｏｄｕｃｅｄ ｉｎ ｔｈｅ
ｕｐ￣ｓａｍｐｌｉｎｇ ｐａｒｔ ｔｏ ｒｅｔａｉｎ ｍｏｒｅ ｄｅｔａｉｌｅｄ ｆｅａｔｕｒｅｓ ｏｆ ｔｈｅ ｓｕｎ ｆｉｌａｍｅｎｔｓ. Ｉｎ ｏｒｄｅｒ ｔｏ ｖｅｒｉｆｙ ｔｈｅ ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅ ｏｆ ｔｈｅ
ａｌｇｏｒｉｔｈｍꎬ ｗｅ ｕｓｅ ａ ｄａｔａ ｓｅｔ ｏｆ １９１ ｆｕｌｌ￣ｄｉｓｋ ｓｏｌａｒ ｉｍａｇｅｓꎬ ｗｈｉｃｈ ｃｏｎｔａｉｎｓ ａ ｔｏｔａｌ ｏｆ ３ ３７２ ｆｉｌａｍｅｎｔｓ. Ｔｈｅ
ａｖｅｒａｇｅ ａｃｃｕｒａｃｙ ｏｆ ｔｈｅ ａｌｇｏｒｉｔｈｍ ｏｎ ｔｈｅ ｔｅｓｔ ｄａｔａ ｓｅｔ ｉｓ ０ ９８８ ３ꎬ ｔｈｅ Ｆ１ ｖａｌｕｅ ｉｓ ０ ８３８ ５. Ｔｈｅ ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌ
ｒｅｓｕｌｔｓ ｐｒｏｖｅ ｔｈａｔ ｔｈｉｓ ｍｅｔｈｏｄ ｃａｎ ｅｆｆｅｃｔｉｖｅｌｙ ｉｄｅｎｔｉｆｙ ｔｈｅ ｆｉｌａｍｅｎｔｓ ｉｎ ｔｈｅ ｆｕｌｌ￣ｄｉｓｋ ｓｏｌａｒ ｉｍａｇｅｓ.
Ｋｅｙ ｗｏｒｄｓ: ｆｉｌａｍｅｎｔｓ ｄｅｔｅｃｔｉｏｎꎻ ｓｏｌａｒ ｆｉｌａｍｅｎｔｓ ｄａｔａｓｅｔꎻ ＶＮｅｔꎻ Ｉｎｃｅｐｔｉｏｎꎻ ｄｅｅｐ ｓｕｐｅｒｖｉｓｉｏｎꎻ ａｔｔｅｎｔｉｏｎ ｍｅｃｈａｎｉｓｍ

４６




