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Введение.  Задача  многообъектного  трекинга  в  машинном  обучении  заключается  в
прогнозировании  положения  объектов  на  протяжении  всего  видео  с  использованием  их
пространственных  и  временных  характеристик.  Многообъектный  трекинг  является
фундаментальной  проблемой  для  многих  областей,  таких  как  беспилотные  автомобили,
видеонаблюдение, контроль за дорожным движением и т. д. 

Современные методы трекинга следуют парадигме отслеживания путем обнаружения
[1] и выполняют покадровую ассоциацию данных. Несмотря на то, что предыдущие трекеры
[2-3]  достигли  высокой  эффективности  при  работе  с  некоторыми  наборами  данных  для
отслеживания [4-5], в условиях плотного скопления людей и частичной видимости, задача
многобъектного трекинга по-прежнему остается непростой.

Основная часть.   В настоящее время самая эффективная парадигма многообъектного
трекинга — отслеживание путем обнаружения. Данная парадигма состоит из двух этапов:
этап  обнаружения  объектов  и  этап  отслеживания.  На  этапе  обнаружения  объектов
используются  модели  из  серии  YOLO  [6].  Этап  отслеживания  состоит  из  двух  частей:
прогнозирование нахождения объектов с помощью модели движения и связывание новых
обнаружений с уже отслеженными объектами (треклетами).

В  данной  работе  предлагаются  улучшения  на  каждом  из  этапов  использующийся
парадигмы многообъектного трекинга. Отдельные элементы данного алгоритма могут быть
внедрены в уже существующие модели трекинга.

Выводы.  Реализовано  программное  обеспечение,  которое  уменьшает  ошибки
алгоритма  многообъектного  трекинга  в  условиях частичной видимости  без  существенной
потери качества.
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