
第 39卷第 5期
2017年 9月 机器人 ROBOT Vol.39, No.5

Sep., 2017

DOI：10.13973/j.cnki.robot.2017.0661

采用核主成分分析和相关向量机的人体运动意图识别
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摘 要：针对人体步态识别率低的问题，提出了一种将核主成分分析（KPCA）和相关向量机（RVM）相结
合的步态识别方法．首先，选择表面肌电信号（sEMG）作为步态识别信息源，提取表面肌电信号的小波包能量特
征．然后，采用核主成分分析方法降维特征值去除冗余的信息，得到能反映步态特征的特征值．最后，利用相关

向量机对步态特征向量进行分类，识别平地行走、上楼、下楼、上坡、下坡 5种步态．通过分析不同受试者步态
识别结果，验证了该方法的可行性和实用性，并和 BP（反向传播）神经网络、SVM（支持向量机）等方法比较，
结果表明该方法分类时间为 2.6609×10−4 s，识别正确率为 96.67%，是一种有效的步态识别方法．
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Abstract: For the low recognition rate of human motion intent, a human gait recognition method combining kernel princi-
pal component analysis (KPCA) and relevance vector machine (RVM) is proposed. The surface electromyography (sEMG) is
selected as gait recognition information source, whose wavelet packet energy is extracted as characteristic value. The KPCA
method is adopted to reduce the dimension of characteristic values for removing redundant information, so as to obtain the
characteristic values which can reflect the human gait characteristics. Finally, the gait characteristic vectors are classified by
RVM to recognize upslope, downslope, stairs ascent, stairs descent or level-ground walking. The feasibility and practicability
of the method are verified through analyzing the gait recognition results of different subjects. Compared with BP (backpropa-
gation) neural network and SVM (support vector machine) methods, the classification time of the proposed method is 2.6609
× 10−4 s, and the recognition accuracy is 96.67%, which demonstrate it is an effective gait recognition method.

Keywords: surface electromyography (sEMG); kernel principal component analysis (KPCA); relevance vector machine
(RVM); motion intent recognition

1 引言（Introduction）

步态识别是人机融合的关键问题之一，近年

来，步态识别技术在国内外得到广泛关注．目前的

步态识别研究中，用于描述人体步态的信息主要

包括生物力学信息、视频图像信息以及生物电信

息 [1-2]．生物力学信号属于直接信息，主要包括关

节角度、足底压力信号等信息．关节角度反映了下

肢姿态，但是，角度信息仅能描述下肢静态特征，

不能体现下肢运动意图．基于视频图像的步态信息

获取方式是将传感器（如摄像头）安装在人活动场

景中，由传感器采集人的运动图像序列，通过处理

图像或视频来实现运动分析．该方法适合远距离的

步态识别，但是运动图像在动态场景中拍摄，从复

杂背景中提取人体步态信息难度大．表面肌电信号

（sEMG）是指从肌肉表面通过电极引导而记录下来
的神经肌肉系统活动时的生物电信号，其检测无损

伤、超前于实际运动，比人体运动信号更准确表达
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了行走步态信息 [3-5]．近年来，基于表面肌电信号

的步态识别方法得到了广泛应用，研究人员提取肌

电信号特征值后设计基于机器学习和模式识别模型

的后续处理算法，识别下肢运动模态以及不同运动

模式之间的转换 [6-7]．文 [8]对下肢表面肌电信号进
行小波包分解后，不同频带能量值包含有步态的重

要信息，利用 BP（反向传播）神经网络识别步态．
小波包分解提取的步态特征向量是高维的，为了

缩短识别时间，常需要采用二次特征提取算法对高

维样本向量降维处理来增强算法的实时性能．吴剑

锋 [9] 采用主成分分析（PCA）来降维肌电信号特征
值，降低计算复杂度，提高算法的鲁棒性，最后利

用支持向量机（SVM）识别下肢运动模式，但是步
态特征值与步态之间表现为非线性关系，并且各特

征参数之间往往呈现出非线性，因此必须采用非线

性方法对其降维处理．核主成分分析（KPCA）是
一种非线性特征提取方法，该方法与 PCA相比，大
大减小了计算量，已经在虹膜识别、人脸识别等图

像识别中广泛应用．王修晖等 [10] 将隐马尔可夫模

型应用于肌电信号的步态识别研究中，然而隐马尔

可夫模型对于上坡、上楼等步态相似情况下的步态

分类存在不足．随着 SVM的发展，文 [11]以 SVM
和 sEMG技术为基础，识别人体运动动作，但 SVM
也存在一些缺陷：SVM 在步态识别过程中，存在
惩罚因子难以确定、核函数Mercer条件难以满足的
问题．样本数据增加时，支持向量的数量也会急剧

增加．与 SVM相比，相关向量机（RVM）可以使
用任意的核函数 [12]，在训练样本很少时取得较好

的识别效果．RVM 在人脸识别方面取得了良好的
分类效果，运行速度达到 20帧／秒，因此 RVM更
适用于人体运动意图识别．

为了克服上述方法的不足，本文提出一种基于

KPCA 与 RVM的人体步态识别方法．首先选取下
肢表面肌电信号作为步态识别信息源，对肌电信号

进行小波包分解得到特征值，考虑到特征值数据的

高维特点，利用 KPCA对特征值降维处理，降维后
的特征值作为 RVM的输入，利用 RVM建立分类模
型．实验结果验证了该方法的有效性．与 BP神经
网络、SVM方法比较表明，该方法有计算量小、建
模速度快等优点．

2 基本原理（Basic principle）
2.1 核主成分分析基本原理

当特征值的维数过高时，易造成分类器结构复

杂，因而需经过 KPCA降维处理．KPCA是原始输
入数据经变换后在高维非线性特征空间上执行线性

PCA的方法．
将训练数据 xk（k = 1,2, · · · ,n，xk ∈ R）映射到

特征向量 ΦΦΦ (xk)：n 为样本总数，对于新的样本数
据，协方差矩阵 CCC：

CCC =
1
n

n∑
j=1

ΦΦΦ (x j)ΦΦΦT (xk) , j = 1,2, · · · ,n (1)

利用雅可比迭代方法求解特征值 λ > 0与特征向量
VVV ̸= 0：

λVVV =CVVV (2)

VVV =

n∑
j=1

α jΦΦΦ (x j) , j = 1,2, · · · ,n (3)

KPCA方法就是求解特征值 λ 和特征向量VVV．其中：
α j 为方程系数，式 (2)左乘 ΦΦΦ (xk)为

λ (ΦΦΦ (xk) ,VVV ) = (ΦΦΦ (xk) ,CCCVVV ) , k = 1,2, · · · ,n (4)

定义一个 n×n的矩阵 KKKi j：

KKK i j = KKK(xi,x j) = (ΦΦΦ(xi),ΦΦΦ(x j)), i, j = 1,2, · · · ,n
(5)

求解 α j 的过程实质为求解核矩阵 KKK 的非零特征值
λ 与特征向量 ααα．

nλααα = KKKααα (6)

归一化后的特征向量为 VVV，则样本 ΦΦΦ (xk)在 VVV 上的
映射为

hhhi (x) = (VVV ,ΦΦΦ (x)) =
n∑

i=1

αiΦΦΦ (xi) (7)

ΦΦΦ (x)的第 k个非线性主成分向量用 hhhi (x)表示．由

λi

/ n∑
i=1

λi 可以看出 hhhi (x)对整体方差的贡献率，所

以主成分的确定可参考式 (8)：
h∑

i=1

λi

/ n∑
i=1

λi > E (8)

式中：h 为选取的主成分数量，E 为选取的百分
比．

2.2 RVM基本原理
给定输入训练数据集 {xi, ti}n

i=1，xi ∈ R，其中 xi

是训练集的第 i个样本，ti ∈ {−1,+1}是类别标号．
RVM的分类函数定义为

y(xi) =

n∑
i=1

wiφi(xi) (9)

其中，φi(xi)是核函数，wi 是模型的权值．RVM的
训练是在贝叶斯框架下进行的，运用核映射实现高
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维特征空间中的非线性变换．对于二分类问题，可

以将分类函数 y(xi)利用核函数映射到 (0,1)区间进
行分类．

P(t|w) =
n∏

i=1

σ {y(xi;w)}ti [1−σ {y(xi;w)}]1−ti (10)

为了避免模型出现过学习的现象，假定 w参数
服从高斯先验概率分布：

p(w|ααα) =

n∏
i=1

√
αi

2π
exp
(
−αi

2
w2

i

)
(11)

参数 ααα = [α0,α1, · · · ,αn]
T．每个参数独立地对应每

个权值，权值 w的贝叶斯后验概率为

p(ω |t,ααα) =
p(t|w)p(w|ααα)

p(t|ααα)
(12)

由于似然函数 p(t|w)不连续，所以采用迭代求解的
方法求解边缘似然函数 p(t|ααα)．

定义 α∗i 为参数 αi 的最大后验概率的估计．最

大后验概率权重向量 ωωωMAP 可通过最大化式 (13)的
方法来估计，即

J = f1 (w1, · · · ,wn) =
n∑

i=1

lg p(ti|wi)+
n∑

i=1

lg p(wi|α∗i )

(13)

对目标函数 J求关于权值 w的梯度 SSS，即

∇J = SSS =−AAAw−QQQT fff (14)

式中 AAA = diag(α0,α1, · · · ,αn)， fff = [σ(y(x1)), · · · ,
σ(y(xN))]

T，ϕi j = K (xi,x j) 是矩阵 QQQ 中的元素．函
数 J的 Hessian矩阵为

HHH = ∇2 (J) =−
(
QQQTBBBQQQ+AAA

)
(15)

式中 BBB为对角矩阵，BBB = diag(β1, · · · ,βi, · · · ,βN)，其

中 βi = σ (y(xi)) [1−σ(y(xi))]．

高斯近似权重后验概率分布 p(w|t,ααα) ≈
N(wwwMAP, CCC)，其中 µµµ = wwwMAP = CCCQQQTBBBt 为权重的后
验均值向量，CCC = (HHH|wwwMAP)为协方差矩阵．利用新

的 wwwMAP 通过式 (16)求得目标向量：

ttt∗ = QQQTwwwMAP +BBB−1 [t−σ(y(xn;w))] (16)

采用最大化边缘似然函数的方法，按式 (17)、
(18)更新参数 ααα：

αnew
i =

γi

µ2
i

(17)

γi = 1−αicii (18)

式中：cii 表示 CCC 中第 i项对角线元素；µi 表示第 i
项平均后验权值，获得参数 αααnew 后计算协方差矩

阵，根据最大后验权值输出 RVM [13-14]．

3 基于KPCA与RVM的人体运动意图识别
（Human motion intent recognition based

on kernel principal component analysis
and relevance vector machine）

基于 KPCA与 RVM的人体运动意图识别方法
首先选取下肢表面肌电信号作为信息源，为充分反

映信号的本质特征，本文选择小波包能量比作为步

态特征，为了缩短模型训练时间，利用 KPCA降维
特征值，然后将特征值输入到 RVM模型进行平地
行走、上楼、下楼、上坡、下坡分类．该方法结合

了 KPCA的非线性特征提取能力和 RVM良好的函
数逼近和分类能力．基于 KPCA和 RVM的人体运
动意图识别算法如图 1所示．

N

KPCA

α

RVM

RVM

Y

图 1 算法流程图

Fig.1 Algorithm flow chart

由于表面肌电信号是非平稳特性的生理信

号 [15-16]，小波包变换可以根据要求将信号分解到

各个频率范围之内，提高了信号的自适应能力．

文 [17]研究表明，对于生理信号，小波包分解层数
为 3、4 时是最合适的．经过多次实验，本文选择
小波包分解层次为 n = 4，通过信号的重构可以得
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到每个子带的信号．不同步态具有不同的肌肉收缩

模式，不同步态的频带能量分布不同，可以作为步

态特征值．在人体运动意图识别中，有平地行走、

上楼、下楼、上坡、下坡 5种步态分类，因此需要
建立 4个两种步态子分类器，见图 2．

RVM1

RVM2

RVM3 RVM4

P < 0.5

P < 0.5 P < 0.5

P > 0.5

P > 0.5P > 0.5

P > 0.5 P < 0.5

图 2 基于 RVM的人体运动意图分类器模型
Fig.2 The classifier model of human motion intention

recognition based on RVM

根据上述分析，基于 KPCA和 RVM的人体运
动意图识别步骤如下：

步骤 1：采集平地行走、上楼、下楼、上坡、
下坡每种步态的实验数据．每名受试者每种步态走

40次．
步骤 2：提取步态特征值，每名受试者的 5种

步态都截取 512 个数据点．参考移动窗采样方法，
设移动窗大小为 64 点，每采集 256 点后进行一次
小波包分解．将 5块肌肉表面肌电信号作 4层 db2
小波包分解，提取 24 个频带的信号并计算各频带

信号能量．第 4 层节点表示总信号 s = s40 + s41 +

· · · + s4 15．

步骤 3：计算 16 个频带的信号能量，为了解
决少量数据偏离度过大的问题，归一化后的特征值

TTT = [E0,E1, · · ·E14,E15]/E．其中：

E j =
N∑

j=1

|x jk|2, j = 0, · · · ,15, E =

√√√√ 15∑
j=0

|E j|2 (19)

步骤 4：利用 KPCA对步态特征进行降维处理，
首先根据式 (20) 对特征参数进行归一化处理，然
后选择合适的 KPCA核函数，计算多特征的非线性

主元，根据累计贡献率
r∑

i=1

λi

/ n∑
i=1

λi，选取前 r 个

主元，这 r个主元基本上全面反映了原始特征的信
息，且互不相关，以它们为元素构成二次提取的特

征值．

xnew =
x− xmin

xmax− xmin
(20)

式中：x、xnew 分别表示归一化前后的数据，xmax、

xmin 分别表示数据的最大值和最小值．

步骤 5：将降维处理后的特征值作为 RVM 的
输入向量，比较不同核函数的性能，选取最优核函

数，将特征向量映射到高维空间．

步骤 6：初始化参数 ααα 和 σ 2，迭代求解权重分

布．

步骤 7：检验输出的梯度是否小于设定值．
步骤 8：选择相关向量，删除超参数中 αi→ ∞

时对应的权值，保留其余样本为相关向量机．

步骤 9：将 4个 RVM步态分类器模型（RVM1

～ RVM4）按二叉树形式组合，便可得到由 RVM组
成的人体运动意图分类器（图 2）．该模型利用 4个
RVM分类器（RVM1 ～ RVM4）来识别 5种步态．
步骤 10：使用最终建立的 KPCA-RVM模型对

测试数据进行识别．

4 实验结果及分析（Experimental results
and analysis）
肌电信号采集系统包含一台计算机，主频

2.6 GHz、3.5 GB可用内存、500 GB硬盘，并安装
有 32位 Windows 7 操作系统与 sEMG信号采集软
件．sEMG信号的采集由 Delsys公司的 Trigno无线
肌电仪完成．数据采集实验由 20 位身体健康受试
者参加，其中 10位男性、10位女性，每种步态走
40次，表 1给出了受试者基本资料．文 [18-20]研
究表明：股直肌、股内侧肌、股外侧肌、长收肌、

腓肠肌这 5块肌肉在下肢活动中收缩相对明显，因
此本文选择股直肌、股内侧肌、股外侧肌、长收

肌、腓肠肌作为下肢肌群．在实验过程中，每名受

试者的 5种步态都截取 512个数据点．参考移动窗
采样方法 [20]，设移动窗大小为 64 点，每采集 256
点后进行一次小波包分解．因此，5块下肢肌肉在
512个数据点内（通过移动窗获得 5组数据），共得
到特征值 5×40×5 = 1000组．将每个志愿者的每种
步态中 1000组特征值，500组信号组成测试集，其
余 500组信号组成训练集．将训练集分为 10等份，
每次留 5 份验证模型性能，其余 5 份用来训练模
型．实验前先用酒精在受试者的测试肌肉处擦涂去

污，以增强信号的拾取能力．图 3为股内侧肌的 5
种步态的 sEMG，横坐标为采样点数，纵坐标为肌
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表 1 受试者基本资料

Tab.1 Basic information of the volunteers

性别
体重
/kg

身高
/mm

腿长
/mm

膝宽
/mm

踝宽
/mm

男

（10位）
62.00±
13.66

1749.00±
29.44

989.00±
30.82

103.00±
9.00

73.37±
8.05

女

（10位）
53.00±

1.00
1637.61±

10.40
910.00±

51.00
94.08±

5.75
64.00±

3.00
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图 3 股内侧肌 5种运动意图肌电信号图
Fig.3 Electromyographic signals of 5 kinds of motion intents

of the vastus medialis

电信号幅值（mV）．图 4为采集下坡数据时的实验
照片．图 5 为下坡实验数据采集过程的实时显示．
对 sEMG作 4层 db2小波包分解，通过信号的重构
可以得到每个子带的信号，以每个频带能量作为特

征量，为了方便分析，设平地行走、上楼、下楼、

上坡、下坡 5个运动意图为 [m1,m2,m3,m4,m5]，以

平地行走为例 [1,0,0,0,0]．本文采集平地行走、上
楼、下楼、上坡、下坡时的 sEMG信号进行模式识
别实验，最终以所有受试者平均识别率、平均识别

时间作为评估标准．识别率计算公式为

识别正确率=
正确识别的每种步态数量

参与识别的每种步态数量
(21)

图 4 下坡实验

Fig.4 Downslope experiment

图 5 肌电信号采集与显示

Fig.5 Acquisition and display of the electromyographic signal

为验证本文算法的有效性，将其与 SVM算法、
BP（反向传播）神经网络等算法进行对比实验．

KPCA处理得到的主成分 PC1 ～ PC5 的累计贡

献率如表 2所示，按照累计贡献率大于 90为阈值，
选取了 2个主成分来代替原始输入量．表 3给出了
利用 KPCA处理后的特征值．

表 2 KPCA处理得到的主成分累计贡献率
Tab.2 The cumulative contribution rate of the main

components after KPCA processing

KPCA处理的主成分 累计贡献率 /%

PC1 71.25

PC2 90.74

PC3 94.82

PC4 97.71

PC5 98.09

为了确定最佳核函数，从每个受试者的每种步

态中随机取 500组信号组成测试集，其余 500组信
号组成训练集．将训练集分为 10等份，每次留 5份
验证模型性能，其余 5份用来训练模型．核函数的
测试结果如表 4所示．
由表 4可知，高斯径向基函数和 Sigmoid核函

数正确率和均方误差接近，可以选用，而线性核函

数、多项式核函数的识别效果较差．文 [21]研究表
明，Sigmoid核函数是局部学习能力更强的核函数，
而高斯径向基核函数更擅长机器学习的全局平衡．

从这一组实验的结果来看，步态识别的训练对全
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表 3 训练样本的 KPCA提取数据（只描述 4组数据）
Tab.3 Data extracted from the training samples by KPCA (only

4 sets of data are described)

序号 步态 第 1主成分 第 2主成分

1

平地行走

0.258356 0.425817

2 −0.058214 0.215734

3 −0.213859 0.482936

4 −0.082336 0.42918

1

上楼

0.485160 0.629175

2 0.459382 0.418459

3 0.476910 0.521462

4 0.378915 0.462570

1

下楼

0.302356 0.275194

2 −0.092739 0.269273

3 −0.238665 0.290517

4 −0.085372 0.297812

1

上坡

0.38274 0.419725

2 0.541568 0.294176

3 0.376018 0.527196

4 0.391274 0.296390

1

下坡

0.218595 0.302165

2 0.341812 0.214072

3 0.271034 0.325106

4 0.340965 0.274128

表 4 几种核函数方法的比较

Tab.4 Comparison among several kernel function methods

核函数
识别率

/%
均方误差

平均训练

时间 /s
平均分类

时间 /s

高斯径向

基核函数
90.2 2.42 0.59 0.082

Sigmoid
核函数

89.4 2.25 0.84 0.085

线性核

函数
72.6 4.86 1.42 0.092

多项式

核函数
66.7 6.16 0.75 0.067

局学习能力要求更高，因此本文选择高斯径向基核

函数作为 RVM算法的核函数．KPCA 核函数按照
表 4方法最后选择高斯径向基核函数，本文不再详
细介绍，表达式为 K(xxxi,xxx) = exp(−∥xxx− xxxi∥2/2m2)，

RVM 核函数为 K(yyyi,yyy) = exp(−∥yyy− yyyi∥2/2n2)．参

数 m和 n是影响识别结果的重要参数，将 m和 n分
别取 [−10,10]，对不同 (2m,2n)组合分别训练 RVM，
识别率最高的一个组合为最优参数．2m 的取值为

(2−10,2−9 · · · ,29,210)，2n 的取值为 (2−10,2−9, · · · , 29,

210)．图 6仿真结果表明，2m = 2、2n = 0.5时得到

的识别准确率最高．
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图 6 RVM分类器径向基核函数参数选择结果图
Fig.6 Selection results of the radial basis kernel function

parameters of RVM classifier

为了比较不同 RVM分类算法的分类性能，本
文将基于改进二叉树的 RVM分类算法与一对一方
法、一对其余方法、有向无环图方法以及基于类距

离的二叉树方法进行了对比，结果如表 5所示，可
以看出本文方法的步态识别率最高．

表 5 几种分类方法的比较

Tab.5 Comparison of several classification methods

训练时间 /s 分类时间 /s 识别率 /%

一对一 4.078 0.047 85.38

一对其余 4.295 0.045 85.79

有向无环图 4.136 0.032 88.36

本文图 2方法 2.043 0.025 90.85

由于一对一方法和一对其余方法都存在不可分

区域，所以识别率最低；有向无环图方法不同于以

上 2种方法，其克服了不可分区域的缺点，识别率
略有提高，但识别效果受节点位置安排的限制，识

别率低于图 2方法的识别率．
BP、SVM是近几年公认的性能较好的分类器，

本文主要在识别时间以及识别正确率 2 个方面比
较．本文采用 3层 BP网络结构，其中输入层节点
数为 2，隐含层节点数为 10，输出层节点数为 5．
初始学习率设定为 0.1，目标误差设定为 0.000 01，
最大迭代次数设定为 1000．SVM算法的核函数选
用高斯核函数，采用二叉树分类方法，利用网格搜

索方法确定 SVM参数惩罚因子和 RBF核函数参数
的最优值．表 6给出了实验条件相同时利用 KPCA
降维的特征值作为 RVM与 SVM输入得到的识别结
果，RVM训练识别时间较短，这是因为 RVM引入
稀疏贝叶斯框架，识别时用的相关向量少于 SVM



第 39卷第 5期 刘磊，等：采用核主成分分析和相关向量机的人体运动意图识别 667

方法用的支持向量个数，稀疏性决定了 RVM训练
时间要短；与 SVM方法相比，本文提出的基于二
次特征提取与 RVM的方法在识别准确率指标上优
势明显，在识别时间上也略微占优．基于 RVM的
人体运动意图识别准确率为 96%，比 BP神经网络
方法提高 16%，比 SVM 方法提高 5%，这是由于
RVM 和 SVM 分类原理都是将特征向量映射到高
维特征空间，使得非线性的特征向量尽可能线性可

分，对高维样本数据的泛化能力优于 BP神经网络
等方法．从表 7可以看出，步态特征值经过 KPCA
方法降维处理后，SVM的识别率略有降低，BP神
经网络的识别率大幅下降，RVM 的识别率基本保
持不变．

表 6 RVM与 SVM识别结果比较
Tab.6 Comparison of RVM and SVM classification results

分类器
训练时

间 /s
分类时

间 /s
支持或相关

向量个数

识别正

确率 /%

SVM1 0.0359 0.047 15 85.72

RVM1 0.0283 7.578×10−4 9 87.85

SVM2 0.0675 0.0021 14 92.18

RVM2 0.0214 6.745×10−4 6 96.94

SVM3 0.0781 0.0021 10 90.29

RVM3 0.0318 9.173×10−4 6 90.29

SVM4 0.0892 0.0060 14 93.33

RVM4 0.0245 7.1288×10−4 8 93.33

表 7 使用 KPCA与未使用 KPCA的识别结果比较
Tab.7 Recognition results obtained with and without KPCA

步态

识别正确率 /%

未用 KPCA
二次特征提取

利用 KPCA
二次特征提取

BP SVM RVM BP SVM RVM

平地

行走
85.78 91.77 93.87 82.45 93.50 94.56

上楼 81.73 89.62 91.46 78.05 92.38 94.62

下楼 82.73 90.77 91.46 80.05 90.50 95.73

上坡 83.14 90.85 95.45 81.45 90.19 95.73

下坡 83.14 90.18 94.82 78.76 90.19 96.15

总体 83.30 90.64 95.95 79.75 91.95 96.67

分类

时间 /s
0.6704 0.4725 0.4081 0.1792 5.0074×

10−4
2.6609×

10−4

表 8 给出了 PCA 与 KPCA 算法的比较．从表
中可以看出，KPCA融合特征值的时间要长于 PCA
融合特征值的时间，但分类时间却缩短很多，表 9
给出了本文与其他文献方法的比较，本文方法与

文 [8-11,18]方法相比具有更高的识别率．结合 KP-
CA与 RVM的方法的步态识别率最高，说明 KPCA

对特征值降维处理后，在高维空间构造新的特征向

量，不仅可以缩短分类时间，而且可以提高分类识

别率．

表 8 PCA与 KPCA算法比较
Tab.8 Comparison between PCA and KPCA algorithms

降维时间 /s 分类时间 /s 识别率 /%

KPCA-RVM 8.568 2.6609×10−4 96.67

PCA-RVM 5.384 4.264×10−4 92.63

KPCA-BP 8.249 0.1792 79.75

PCA-BP 5.762 0.279 80.59

KPCA-SVM 8.316 5.0074×10−4 91.95

PCA-SVM 5.429 8.165×10−4 85.48

表 9 本文方法与其他方法比较

Tab.9 Comparison between the proposed method and other
methods

方法 识别率 /%

本文方法 96.67

文 [8]方法 91.8

文 [9]方法 87.1

文 [10]方法 92.08

文 [11]方法 78.75

文 [18]方法 82

本文计算了 10 次独立实验的识别率进行算法
鲁棒性分析．基于 KPCA和 RVM算法的步态识别
结果用图 7表示，基于 KPCA和 SVM算法的步态
识别结果用图 8 表示，基于 KPCA 和 BP 算法的
步态识别结果用图 9表示．基于 KPCA和 RVM算
法的步态识别率波动较小，其识别结果的方差为

2.73；基于 KPCA 和 SVM 的步态识别结果的方差
为 6.87；图 9方法的识别结果方差为 8.16．不难看
出，基于 KPCA和 RVM算法的步态识别结果比较
稳定，鲁棒性较好．
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图 7 RVM识别结果
Fig.7 Recognition results of RVM
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图 8 SVM识别结果
Fig.8 Recognition results of SVM
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图 9 BP神经网络识别结果
Fig.9 Recognition results of BP neural network

5 结论（Conclusion）
本文针对步态识别率低这一问题提出利用核主

成分分析和相关向量机进行步态识别．以下肢表

面肌电信号作为步态识别信息源，提取表面肌电信

号的小波包能量特征，为了克服特征值信息冗余、

PCA难以提取数据集间非线性步态特征的不足，采
用 KPCA降维处理步态特征值，最后利用 RVM方
法对步态进行分类，可以比较精确地识别出多种步

态，与 SVM、BP 神经网络等传统分类方法相比，
该方法的识别率最高，识别时间相对较短，具有较

好的研究与推广价值．但是本文只是进行了离线实

验，在线实验是下一步研究的方向．
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