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На сегодняшний день системы трекинга находят широкое практическое применение. В 

частности они используются в видеонаблюдении, дополненной реальности, мобильных 

приложениях, робототехнике, мониторинге дорожного движения. Задача трекинга лиц 

является одной из них. Существует множество методов и алгоритмов трекинга лиц [1], но, 

несмотря на их высокую точность работы, возникают ошибки [2]. Одной из такой ошибок 

является ошибка назначения трекинга при пересечении лиц или долгого отсутствия лица в 

видеопотоке. 

Целью данной работы является реализация метода повышения точности трекинга лиц 

за счет уменьшения вероятности ошибок назначения трека при пересечении лиц или долгого 

отсутствия лица в видеопотоке. 

Из [2] можно выделить основные виды ошибок трекинга: 

 Ошибка неудачного детектирования объекта. 

 Ошибка долгого отсутствия объекта. 

 Ошибка при пересечении нескольких треков объектов. 

Все эти ошибки влияют на точность работы алгоритма, которую можно оценить при 

помощи  различных метрик. Основными метриками измерения точности работы являются 

MOTA [3], оценивающая частоту появления ошибок при трекинге, и MOTP [3], 

оценивающая отклонение позиций трекера с истинным значением. Для точной оценки 

эффективности трекинга для данной задачи используется метрика IDS (ID Switches) [2], 

показывающая количество изменений идентификатора трека относительно истинного 

значения. 

Для решения описанной проблемы предложен подход на основе компенсации ошибок 

назначения трека при пересечении лиц или долгого отсутствия лица в видеопотоке. Он 

заключается в добавлении дополнительного шага в систему трекинга, в котором находятся 

ошибки трекинга и компенсируются путём достраивания трека, то есть добавлением 

недостающей информации о позиции отслеживаемого объекта на кадрах с ошибкой. 

 

 
Рис 1. Обобщенная структура системы трекинга. 



 
Рис 2. Обобщенная структура системы трекинга с компенсацией ошибок трекинга. 

 
Для тестирования работы метода компенсации ошибок реализована система трекинга, 

использующая готовые решения, реализованные в библиотеке OpenCV [4]. В качестве 

детектора используется метод Виолы-Джонса [5], а в качестве трекеров используются 

реализации на основе алгоритмов AdaBoost, MIL, MOSSE, TLD, Median Flow, GOTURN, а 

также фильтров KCF, CSRT. 
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