基于自适应背景的目标跟踪算法研究
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摘要：随着现在的社会发展以及经济进步，我国的科学技术方面发展迅速，特别是在技术监控方面更是突飞猛进。为了更好的对目标遮挡影响进行降低，我国在这方面主要依据自适应的技术发展背景下提出目标跟踪计算法，用来完善我国的监督控制技术。这种计算方式第一是根据对观察目标的基本外观形态进行的鉴定与跟踪，将其自身的运动量进行平均计算；其次是根据时空的运行方向与特征进行跟踪目标的计算，建立比较完善整体的运行模型，再根据这个运动模型以及整体的状态对监督目标进行检测与控制，这期间就会形成一种遮挡掩膜。对于掩膜是一种将程序数据等绘制成光刻板，在程序使用期间非常可靠，并且制造成本比较低，使用方便；最后是在不同的使用情况下将不同参数进行收集，自动的适应运动模型的运行。针对这种计算方式的实验主要是利用两种在国际上经常使用的CAVIAR、York数据进行测试，并且根据这两种数据对测试的精准度与多重目标跟踪等进行评定，检测跟踪的整体性能。通过多方面的研究表明这种方式的跟踪的性能非常好，并且还能很好的将跟踪目标的鲁棒性进行遮挡。
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Abstract: With the social development and economic progress, China's rapid development of science and technology, especially in terms of technical monitoring is a rapid development. In order to reduce the impact of the target occlusion, the target tracking algorithm is proposed based on the adaptive technology development in this area, which is used to improve the supervision and control technology of our country. This calculation is based on the identification and tracking of the first appearance of the basic observation of targets, will exercise its own for the average; second is calculated according to the running direction of the space target tracking and characteristics, to establish a complete model of the whole operation, according to the motion model and the whole state detection and control of the supervision of the target, this period will form an occlusion mask. The mask is a program data mapping into light rigid, very reliable in the program during use, and the manufacturing cost is relatively low, easy to use; the last is used in different situations with different parameters were collected, to adapt to the motion model of automatic operation. According to this calculation experiment is the use of two kinds of CAVIAR, York data is often used in the international test, and according to these two kinds of data to test the accuracy and multiple target tracking evaluation, the overall performance of detection and tracking. Through a number of research shows that this way of tracking performance is very good, and it can be very good to keep track of the robustness of the target.
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一、引言

在现在的高科技计算机研究发展下，主要的研究热点还处于对于运动的跟踪目标分析探索中，这种目标跟踪算法在我国很多智能方面有广泛的应用，其中包含导航的制作使用、智能人工制作过程中以及在监控的视频等方面应用非常广泛。在很多关于这方面的著作中提出了关于均值漂移的计算方式，主要是为了对目标的跟踪领域进行调查与跟踪，这种方式最基本的创立思想是根据移动最基本的概率进行精准详细的跟踪与判断，找出其中最适合的匹配点，从而实现具体目标的跟踪[1]。但是这种跟踪方式在对光线变化比较快的基础下鲁棒性比较弱。那么怎样更好的将这种计算方法在对光线变化比较频繁并且跟踪的目标不清晰或是遮挡的情况下进行监督控制，是现在目标跟踪算法最大的问题之一。文章主要根据相关的参考文献中提到的关于这方面颜色的变化，以及这种变化对于这种算法的影响进行分析与研究，根据不同的计算方式对其鲁棒性进行强化。文章主要根据现在在这种自适应的背景下对目标跟踪算法进行详细的研究与分析，并且从全方面角度进行探索。

二、目标跟踪算法运用与研究

    根据上述内容中对于这种算法简单的介绍，我们知道这种目标跟踪算法在我国计算机以及高科技上的应用非常广泛，但是其中也有很多需要进行完善的方面。针对这方面的研究我国一直在不断的进步，并且从很多方面能够很好地将其进行创新与完善。上文中提出很多的计算方式会影响到鲁棒性变弱，并且遇到光线变化比较频繁的现象中就会影响其对于跟踪对象的判断，关于这方面我们提出一种根据颜色的变化以及图形的转换产生的漂移目标跟踪方式[2]。这种方法将我们需要跟踪的目标通过颜色的形式进行图形使的划分，并且提取出其中醒目的颜色分类，模仿成多次元的模式分析其特征，这种计算方式主要依据的是Meanshift算法，这种算法可以将鲁棒性特点进行强化，并且分析出被遮挡的跟踪目标。其中还有一种方法是根据跟踪目标的SIFT特点以及微电子中的粒子掌控过滤技术对目标进行跟踪的方式，这种方式主要是依照着对于目标自身热量的变化以及发出的光照进行对比，从而掌握其中变化与不变化的特点，可以在强化鲁棒性的基础上对光照等进行加强。

在这种算法发展的过程中还产生出一种重视视觉上跟踪的计算方式，增量视觉跟踪方法（Incremental Visual Tracker，IVT）[3]。这种跟踪计算方法能够在进行跟踪过程中，自适应跟踪目标的变化，以及光线的调整等，并且在比较封闭的空间中能够根据一项微弱的因素搜索出跟踪目标，其中还能掌握跟踪数据的变化，降低对于跟踪数据在整体中的客观影响，自动屏蔽影响跟踪目标的各种外来因素。这种跟踪方式非常适用于短期的跟踪，但是若是在比较长时间的跟踪偶成中还存在一定的缺陷，不能很好的把握全面遮挡的状态。当然，针对在这方面遇到的跟踪目标被遮挡一部分或是全部被遮挡等问题，文章探索出一种根据时空整体运行方向以及能量控制，在自适应的基础下自动更新的跟踪方式。Spatiotemporal OrientedEnergies，SOE.这种跟踪方式能够根据对时空变化的掌握进行动态模式的分析，同时这种分析以动态的纹理进行识别以及不同场景进行分辨、行为变化的分析以及视觉上的监督与计算等展现出来。我们主要分析的是将这种SOE的特点为跟踪的线索进行详细的跟踪分析[4]。在现在这种跟踪技术发展的基础上对于跟踪的模式以及目标的运行形势等进行更新，并且逐渐的向自适应的形式靠拢，保证跟踪期间不受到客观因素的影响。与此同时，还要根据状态中的不同机区之间的区别进行遮挡部分分析，大大提升在跟踪的整体过程中遮挡部分数据的使用与分析，同时因为全面的运用遮挡部分数据分析，可以提升对跟踪目标的掌握，提高使用性能。

三、跟踪视频中的SOE简述
利用这种技术对跟踪视频进行描述，主要的研究思路是依照一组全方面的具有多种时空方向的过滤系统产生3D的效果，在进行视频的处理期间需要将其中的序列进行过滤。文章主要是根据现在生产的第二代过滤器，采用3D形式G2（θ）其中还包括Hilbert的变换为H2（θ）格式的过滤器[5]。在此期间，θ表示的是3D视频跟踪的滤波轴的方向。其中这种计算方式中的过滤器对于这两种格式是可以进行独立掌控的，因为不管θ出于任何的方向中，其实都是一种线性的函数组合。若是以I（x.y.t）三种形式为具体的像素点，在这期间三种因素中的一项t跟踪期间的亮度可以在θ上这样进行展现：
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在这个公式中“*”代表的是对于跟踪视频中的卷积进行的计算。

在进行研究的过程中
[image: image2.wmf]D
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的带通滤波器主要的使用方式是将其依据其自身中的对称轴进行空间的控制监督，若是在这期间没有回应，那么就证明在垂直方向的空间上会产生强烈的相应。这主要是为了更好地掌握时空方向以及时空模式下对于跟踪目标的掌控与出现频率产生的响应。这样的计算主体还要具有很多个高斯的衍生过滤器，组件一个波滤器组合，进行时间与空间上的掌控，其中对于某项运动能量的计算以及动态变化的掌握主要表现在：
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在公式中θ表示的整体的运行方向在n中的N+1产生的各种隔离方向与方向的转变，[image: image4.wmf])
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主要是由其上述公式中的时空方向计算能量得出的。

其中将
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与
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来表示在进行计算控制期间表现在
[image: image7.wmf]x

与
[image: image8.wmf]y

的坐标轴上，表示其运行的速度，那么计算的目标在向空间运行中的计算方式
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公式为：
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当然，在对
[image: image11.wmf]n
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进行计算期间主要的目的是计算出
[image: image12.wmf]q
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的数据，其计算公式为：
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在这其中，
[image: image14.wmf]]
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，并且其中可以分解出另一个公式为：
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在这个公式中，需要将其中的
[image: image16.wmf]x
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作为计算主运动轴中的标准单位量。

在这篇文章中将N=2作为取用的值，同时使将其中的3中3D间隔方向过滤器作为计算空间运动的主要作用值[6]。并且其中使用的滤波器可以同时对五中空间进行控制，其中对其具体计算公式为：
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，以及
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，文中这五项表示的分别是左移、右移以及上下移与其处于静止状态中的动向。其中各个方向在收到SOE的同时需要其进行规整的处理，并且掌握变化的特征。
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在这个公式中的
[image: image20.wmf]e

表示的是运行期间的噪音。

在整体的跟踪计算中将0作为对无纹理的视频图像进行处理，这种计算过程在对运动整体的状态进行计算期间内需要掌握其中涉及到的各种数据，并且将其进行具体的定义，方便在计算期间的使用，主要的表现形式为：
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当然在这计算过程中对于
[image: image22.wmf]0

E

的要求非常严格，需要掌握其中的大值才能进行更加准确的计算，在其他的计算方向中对于其中的数值并不可信[7]。所以将多个空间上的计算以及一个无纹理的的表达可以准确的将其中的像素运动点进行控制，并且表现为：
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在进行计算之后会将其中的变化用图形表现出来，并且在进行最终的跟踪计算干扰方面需要掌握其中详细的数据信息，及时识别其中的干扰源，
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这样就可以很好的保证其计算出的跟踪信息准确无误。
四、SOE研究基础上的跟踪目标核算

在上图中展示的跟踪信息绘制与展现我们可以看出在这种目标跟踪计算法下需要掌握其中的计算信息，并且认真核算之后在进行确定。对于有兴趣的跟踪目标来讲需要利用其自身的外观以及在跟踪中的运动等进行计算与整理，不断的将跟踪目标展现在面前，并且其中利用像素以及跟踪计算出的模型需要掌握运动的整体量的变化，并且运动的模型适用于跟踪中检测的遮挡部分，了解到跟踪目标现有的状态[8]。在进行跟踪计算过程中不仅需要我们掌握其中像素整体展现出的亮度，还要掌握其中需要计算的目标以及平均运动量计算，利用这种方式将提算出SOE对于目标静止或是动态中展现出的量的变化，利用这些数据建立运动的模型与运动环境描述[9]。在跟踪期间会出现遮挡的部分，这时候就需要利用计算中的遮挡膜计算方式对其进行控制，及时更新其中计算需要的数据，防止被破坏，并且还要降低跟踪目标的漂移现象。在进行计算或是跟踪整体的过程中一定要及时保证设备的使用状态以及在运动期间的对量的摄入，利用不同形式对不同跟踪目标的状态进行计算与跟踪。这种目标的跟踪模型在进行跟踪的过程中会自动适应其运行的状态，自适应的降低不利因素，自觉的坚实跟踪目标的变化。
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基于SOE的目标跟踪框图

1.跟踪器

当然，在进行跟踪过程中最重要的就是跟踪器的掌握，并且在计算目标跟踪整体数据之前也需要对其进行问题的优化与处理[10]，其中最常用的是：
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在这个公式中的数据主要是为了更加明确的表示各种尺寸的数字，并且其中的
[image: image29.wmf])
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主要是为了更明确的表示出遮挡掩膜的变化，是一种尺寸的数据表示，并且在计算期间需要我们对其进行明确的掌握与解释，其中的函数计算可以表示为：
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在这其中数据表示的主要是计算出的函数数字，并且在
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的展示中将时间定格在
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像素标准点上面，并且
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的计算值属于跟踪计算中的亮度值，并且计算的方式为：
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同时在这个公式中的
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代表的主要是在固定量
[image: image36.wmf]a

的基础上向跟踪目标进行模拟计算[11]，同时在虚拟的数量目标基础上将其中的运动点进行提前，这样就能很好的保证计算的数量的准确性，利用经常使用的一种数量模式
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的形式进行目标的计算与掌握。在计算过程中我们经常使用这种计算形似对其进行计算，并且采用相关的梯度下降的形式对其进行解释，这是解决期间出现问题最好的方式之一，同时也是最准确的一种计算方式。是现在跟踪目标计算过程中使用最广泛的一种形式[12]。

2.运动模型的计算与掌握

根据上文中的讲述我们可以很好的掌握其中的目标运动平均值计算，并且准确的将SOE的计算目标进行提取，准确的建立模拟形态。尤其是在进行(
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)这种反方向计算过程中对于能量的提取。与此同时也可以在不同能量增加期间计算出其他能量的下降值。所以在进行计算定义期间文章将其中的像素描述点与计算点进行了平衡，使其处于一种垂直的状态中。
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在计算的过程中因为其中的
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主要是反应的是静态的量，对于动态中的量掌握的并不是非常准确，所以文章中将其中的
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等计算数据进行详细的陈列，并且将其称之为固定的具有规律性的运动指标，在计算期间将采用比较复杂的计算方式进行计算，并且构建的模型为
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其中的数据现象表现实图为：
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3.跟踪目标的具体状态监测

对于跟踪目标的监督检测中主要的状态包括：无遮挡的动态与静止状态、遮挡部分的动摇与全部遮挡的动态。当然为了能够更好的将其进行检测与计算，文章会采用详细的具体的使用状态进行计算与核实，保证实施跟踪期间的准确性。

五、结束语：

    综上所述，文章主要针对现在的跟踪技术中SOE检测模式进行详细的分析与探索，利用这些先进的科学技术进行解决其中出现的遮挡部分以及全部遮挡部分的计算与分析。其中主要的设计方法时对无遮挡部分的分析与计算以及对于遮挡部分的分析与计算。自适应的背景下的目标跟踪计算方式将其中的科学技术不断进行升级与改善，并且在全部更新的技术上进行了强化。结合当前的社会科学发展技术对其进行更好的甄别，不仅保证了其中的技术分析以及在跟踪计算中对于定量的掌握分析，将其中的目标跟踪图形与模拟进行详细的计算与核实。保证跟踪调查技术整体发展的进步与创新。
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