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摘要 针对机器视觉中目标跟踪出现的遮挡问题,在原有的DAT(Distractor-Aware
 

Tracking)算法框架上引入遮

挡检测机制,提出了DDAT(Detection-DAT)算法。该机制首先提取目标的颜色特征,通过颜色特征计算目标帧间

的相似度,利用相似度的变化趋势及帧间差值阈值,判断目标在跟踪中是否出现遮挡;然后利用朴素贝叶斯分类器

和最邻近分类器,得到后续帧中的目标框;最后再次通过相似度检测两个分类器得到的目标框是否为正确的目标

框。为了验证算法的有效性,在具有遮挡属性的标准数据集视频序列上,与DAT算法以及其他的跟踪算法进行定

性和定量的比较。
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Abstract Aimed
 

at
 

the
 

occlusion
 

problem
 

of
 

target
 

tracking
 

in
 

machine
 

vision 
 

an
 

occlusion
 

detection
 

mechanism
 

is
 

introduced
 

based
 

on
 

the
 

original
 

Distractor-Aware
 

Tracking
 

 DAT 
 

algorithm
 

framework 
 

and
 

a
 

Detection-DAT
 

 DDAT 
 

algorithm
 

is
 

proposed 
 

First 
 

this
 

mechanism
 

extracts
 

color
 

characteristics
 

of
 

the
 

target 
 

calculates
 

similarities
 

between
 

the
 

target
 

frames
 

through
 

color
 

characteristics 
 

and
 

uses
 

the
 

similarity
 

trends
 

and
 

the
 

threshold
 

values
 

of
 

the
 

differences
 

between
 

the
 

frames
 

to
 

determine
 

whether
 

the
 

target
 

has
 

been
 

occluded
 

during
 

tracking 
 

Second 
 

Naive
 

Bayes
 

and
 

nearest
 

neighbor
 

classifiers
 

are
 

adopted
 

to
 

obtain
 

the
 

target
 

frame
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subsequent
 

frames 
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similarity
 

is
 

applied
 

to
 

detect
 

whether
 

the
 

target
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obtained
 

by
 

the
 

two
 

classifiers
 

is
 

the
 

correct
 

target
 

frame 
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1 引  言

随着最近几年智能化的兴起,计算机视觉越来

越受到研究人员的关注。其中,目标跟踪是目前计

算机视觉中很热门的研究方向之一,在军事、医学、
体育、交通等领域发挥着重要的作用。

传统的目标跟踪算法可分为两类:判别式模型

和生成式模型。在2019年的会议上,Kart等[1]提

出的重构目标跟踪(OTR)算法是判别式模型的经

典代表;Comaniciu等[2]的均值漂移(Mean
 

shift)是
著名的生成式模型代表之一。当然,除了传统的跟

踪算法外,还有最近几年兴起的基于深度学习的跟

踪算法[3],虽然准确率有大幅的提高,但也有着资源

耗费过大的弊端。
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目标跟踪在场景应用中,会出现目标的遮挡、形
变、旋转、光照变化、背景杂乱等一系列的干扰因素,
从而导致目标跟踪失败。在这些干扰因素中,目标

遮挡一直是一个富有挑战的问题。
针对目标跟踪中出现的遮挡问题,目前处理遮

挡问题主要有以下三种方法。第一种:子块匹配

法[4]。该方法通过部分遮挡时的局部特征进行匹配

定位,能充分利用未遮挡部分的信息来进行目标定

位,但对划分子块的大小及数量比较敏感。第二种:
轨迹预测法[5]。该方法利用遮挡前目标的位置、速
度、加速度等运动信息,预测目标下一帧会出现的位

置,其优点是速度较快,但当目标本身或相机的抖动

造成运动状态的改变时,目标运动不再满足线性或

者高斯条件,故会出现预测偏差。第三种:检测

法[6]。该方法通过引入检测机制,判断目标是否发

生遮挡,检测目标出现的位置,其优点是有效地利用

了目标模型的信息,有较强的抗干扰能力,对运动状

态的改变有一定的鲁棒性。故本文选取第三种方法

进行抗遮挡的研究。
文献[7]引入组合置信度方法进行遮挡检测,当

进入遮挡后,算法利用未遮挡的局部信息,通过块均

值漂移算法,获得目标位置。文献[8]通过在初始帧

与最新帧中合并目标信息来抵抗遮挡,并自适应目

标带来的形变。文献[9]在核相关滤波(KCF)算法

上增加了角点检测和双向光流法,利用峰值旁瓣比

和阈值判定是否发生遮挡,对下一帧中角点进行检

测,并使用双向光流法确定目标位置。文献[10]将
子块匹配与粒子滤波相结合,对不同程度的遮挡进

行跟踪。文献[11]在子块检测中,对目标的状态转

换进行建模,以减小响应图中相关滤波器的输出噪

声的影响。文献[12]利用H分量的反向投影方法,
辨别目标发生的遮挡和形变。文献[13]利用集成循

环结构核检测目标是否发生遮挡,并利用熵最小化

准则从分类器中选择最佳的目标区域。
在2015年的计算机视觉与模式识别(CVPR)

会议上,
 

Possegger等[14]提出一种无模型统计颜色

特征的跟踪算法,在跟踪过程中预先判断出与目标

相似的干扰区域(DAT),将其与正确的目标区域加

权结合,减少了传统颜色特征跟踪算法中经常出现

的“漂移”现象。
针对DAT算法,一些研究人员对其进行了改

进。文献[15]在DAT算法的基础上增加了方向梯

度直方(HOG)特征,并将其与颜色(RGB)特征相融

合,弥补了DAT算法的单一颜色特征的局限,采用

特征金字塔的方式,对目标的尺度变化进行了估计

与更新。文献[16]利用局部敏感直方图计算光照不

变的特征,解决了光照对DAT算法的影响。文献

[17]引入了核相关滤波算法,把DAT算法与 KCF
算法各自优势相结合。文献[18]将相关滤波器与全

卷积孪生(SiamFC)网络相结合,利用SiamFC的预

训练 网 络 获 得 较 大 的 区 域 响 应 图,充 分 发 挥 了

SiamFC中深层特征端到端的优势。但上述改进的

文献中,DAT算法在目标出现遮挡干扰时均不能很

好地判断遮挡的出现和结束,会导致出现跟踪失败

的情况。针对DAT算法的不足,本文在此基础上

进行改进。

2 DAT算法

DAT算法仅仅使用传统的颜色特征来对目标

进行特征提取,提取过程简单。算法过程如下:

1)
 

基于初始帧选取目标框。利用基于贝叶斯

定理的颜色直方图区分目标像素与背景像素,其中

由贝叶斯公式计算的目标区域概率为
 

P(x∈O|O,S,bx)≈
P(bx|x∈O)P(x∈O)

∑
Ω∈{O,S}

P(bx|x∈Ω)P(x∈Ω)
, (1)

式中:O'为预测目标像素,O 为已知目标像素;S 为

背景 像 素;bx 为 颜 色 分 量;P (bx|x ∈O)≈

HI
O(bx)/|O|,P(x∈O)≈|O|/(|O|+|S|),
(1)式可简化为

P(x∈O|O,S,bx)=

HI
O(bx)

HI
O(bx)+HI

S(bx)
,if

  

I(x)∈I(O ∪S)

0.5, otherwise







 ,

(2)
其中 HI

Ω(bx)表示在区域Ω∈I 上直方图H 的第

b个颜色空间。
同理,将(2)式的周围区域换成干扰区域得到

P(x∈O|O,D,bx),由周围区域和干扰区域可得组

合目标公式为

P(x∈O|bx)=λpP(x∈O|O,D,bx)+
(1-λp)P(x∈O|O,S,bx), (3)

其中λp 为预定义加权参数。
为了适应目标形变和场景光照的影响,目标模

型需要进行更新,更新公式为

P1∶t(x∈O|bx)=ηP(x∈O|bx)+
(1-η)P1∶t-1(x∈O|bx), (4)
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其中η为学习率。

2)
 

在下一帧中通过检测目标,获得感兴趣的目

标位置O*
t ,表达式为

O*
t =arg

 

max(sv(Ot,i)sd(Ot,i)), (5)
其中sv(Ot,i)与sd(Ot,i)分别表示为组合目标投票

得分和与前一帧的欧几里得距离。

3 遮挡检测的DDAT算法

DAT算法是基于判别颜色模型进行目标跟踪,
是一种非常有效的目标跟踪方法,该算法有效地利

用颜色特征,将目标模型从背景中区分出来,并预先

将背景干扰区域进行抑制,有效地处理了目标区域

与周围区域相似的问题。但当目标运动到遮挡位置

时,目标对象已被部分或完全遮挡,无法再提供有效

的目标模型信息,不能再进行准确跟踪,出现了“漂
移”现象。因此在原DAT算法的框架上,引入遮挡

检测机制,提出DDAT算法。

3.1 遮挡检测机制框架

由于目标跟踪中需要使用目标框对每一帧的目

标位置进行定位,当目标遇到遮挡干扰时,目标框会

被定位到遮挡物上,造成目标模型的丢失,故需要引

入一个机制,判断遮挡发生的时刻与结束的时刻,并
且在结束后,当目标重现时能够再次定位出跟踪对

象的位置。
遮挡检测机制首先利用帧间目标框内相似度,

通过相似度的变化趋势,判定目标是否出现了遮挡;
然后利用朴素贝叶斯分类器选取目标可能出现的候

选框位置,再利用最近邻分类器定位出最终的目标

区域,最后再次利用相似度来判定两组分类器是否

重定位成功。
针对 DAT算法的分析,在原有算法的基 础

上,引入 遮 挡 检 测 机 制,即 DDAT算 法,其 步 骤

如下:

Step1:在目标初始框内提取颜色特征,建立相

似度模型;

Step2:利用DAT算法定位下一帧目标位置;

Step3:对跟踪框的目标建立相似度模型,比较

两帧间的相似度;

Step4:当连续三帧的相似度下降,且下降使得

首帧与末帧差值超过阈值时,判定为目标发生了遮

挡,跟踪失败,启动分类器,否则跳转到Step9;

Step5:对遮挡前一帧的视频序列进行分类训

练,提取正负样本;

Step6:通过朴素贝叶斯分类器选出得分前50
的目标候选框;

Step7:在50个候选框中,通过最邻近分类器选

出最终的目标框;

Step8:在最终的目标框中,提取颜色特征,与遮

挡前一帧的目标框进行比较,若相似度大于阈值,则
认为寻找到最终的目标,否则运行到下一帧视频序

列,继续寻找正确目标框。

Step9:若为最后一帧,结束跟踪,否则跳转到

Step2。

DDAT算法的流程图如图1所示。

图1 DDAT算法流程图

Fig 
 

1 Flowchart
 

of
 

DDAT
 

algorithm
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3.2 相似度模型的建立

对目标进行相似度模型的建立,是为了比较

当前帧跟踪框目标与正确目标的相似性。建立过

程是将像素值域分成b 等分区间,每个特征值与

一个区间形成映射,根据特征值概率,建立相似度

模型。若y0 为目标中心,{xi}为目标区域RGB三

通道像素集合,那么目标颜色特征的相似度模型

公式为

pu =C∑
n

i=1
k y0-xi

h

2

  δb(xi)-u  ,(6)

式中:k为核函数轮廓函数,用于对像素权重的赋

值;h 是核函数宽度;δ[·]是判断xi 是否属于区间

u,是取1否则取0;C 为归一化系数。类似地,计算

得到下一帧的相似度模型qu。

3.3 相似度的定义

根据建立的相似度模型,计算两个目标之间的

相似程度。DDAT算法采用Bhattacharyya系数统

计帧间目标模型像素分布概率,将样本重合率作为

相似度的度量,其定义为

ρ=∑
u

puqu, (7)

式中:pu 和qu 为两帧的目标相似度模型;相似度范

围ρ∈[0,1],ρ值越大表示模型相似程度越高,反之

越小。

3.4 相似度差值

在以往的文献中,通常将相似度ρ 小于某一阈

值时判定为目标发生遮挡,这一方法仅仅依靠某一

帧判断目标是否发生遮挡,过于敏感,容易出现误

判。由于遮挡的过程具有渐变性,DDAT算法提

出:当连续3帧的相似度ρ出现下降,并且下降使得

首帧和末帧的差值小于阈值时,判定此时出现了遮

挡干扰。定义相似度差值d 为

d=ρn+3-ρn, (8)
其中n 为视频帧数。

3.5 分类器

文献[19]提出朴素贝叶斯分类器和最邻近分类

器的组合检测方法。先利用朴素贝叶斯分类器得到

50个较类似、重合率较高的候选目标区域,然后再

通过最邻近分类器对这50个待分类的候选目标区

域进行分类,得到最终的目标区域。
对遮挡前一帧进行分类训练,取和目标框交并

比(IOU)大于等于0.8的跟踪框为正样本,小于

0.8的为负样本。假设特征元素之间相互独立,构
建朴素贝叶斯分类器为

H(x)=1b
∏
n

i=1
P(xi y=1)P(y=1)

∏
n

i=1
P(xi y=0)P(y=0)  =

∑
n

i=1
1b

P(xi y=1)
P(xi y=0)  , (9)

其中x={x1,x2,x3,…,xn}为遮挡前一帧时,目标

对象的特征向量,并且假设先验概率 P(y=1)=
P(y=0)。

从上述的朴素贝叶斯分类器得到待选的目标

框,再利用最邻近分类器选择最接近目标的跟踪框。

4 实验及结果分析

为了验证算法的性能效果,本研究在目标跟踪的

标准 数 据 集 OTB[20](Object
 

Tracking
 

Benchmark)
上选取了具有遮挡属性的视频序列进行定性的对

比实验。并利用 OPE(One-Pass
 

Evaluation)和SRE
(Spatial

 

Robustness
 

Evaluation)两组精确度和成功率

指标对算法进行定量比较。

4.1 实验环境和数据集

4.1.1 实验环境

处理 器:英 特 尔 酷 睿i5-5200U;CPU 主 频:

2.20
 

GHz;内 存:4.00
 

GB;操 作 系 统:64 位

Windows10;编程软件:MATLAB
 

R2017b。

4.1.2 数据集

选取OTB标准数据集。OTB中一共有98个

不同的视频序列,包括100个测试场景。数据集

包含11种干扰属性,分别为:光照变化(IV),尺度

变化(SV),遮 挡(OCC),形 变(DEF),运 动 模 糊

(MB),快速运动(FM),平面内旋转(IPR),平面外

旋转(OPR),完全消失(OV),背景相似(BC),低分

辨率(LR)。每一组视频序列包含一种或多种干扰

属性。
在OTB数据集中选取具有遮挡属性的视频序

列,将DDAT算法与DAT算法、基于DAT改进的

DATHOG[15]、基于粒子滤波抗遮挡的PSTC[21]及
基于傅里叶的DFT、基于相关滤波的CSK、基于主

成分分析的IVT、利用上下文信息的CXT、基于稀

疏表示的ASLA、L1APG共9种经典算法进行比较

实验,并针对视频序列进行定性分析和定量分析。

4.2 实验参数

在实验过程中,DDAT算法中的各个参数设置

如下:在原始的DAT算法中λp=0.5,η=0.1。相

似度模 型 的 建 立 中,核 函 数 选 取 Epannechnikov
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函数:

kE(x)=
c(1- x 2), x ≤1

0, x >1 ,

其中c=2/π;相似度差值的阈值d=0.016。在其

他的对比算法中,参数选用文献中的默认参数,并在

实验过程中保持不变。

4.3 定性比较

4.3.1 纵向分析

为了较直观地对比改进效果,选取两组具有遮

挡属性的视频序列,对DDAT算法与DAT算法及

DATHOG算法进行了纵向的定性比较,各序列的

数据及效果如图2和图3所示。

图2 Jogging序列实验结果。
 

(a)初始帧目标模型;(b)相似度曲线;(c)遮挡过程;(d)遮挡检测

Fig 
 

2 Jogging
 

sequence
 

experiment
 

results 
 

 a 
 

Initial
 

frame
 

target
 

model 
 

 b 
 

similarity
 

curve 

 c 
 

occlusion
 

process 
 

 d 
 

occlusion
 

detection

  图2是OTB数据集中的Jogging序列,该序列

描述了两名慢跑的女子经过柱子时发生的目标遮挡

现象。该序列有两个测试场景,本次实验选取褐色

上衣的女子为目标跟踪对象。图2(a)是提取的
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图3 Basketball序列实验结果。
 

(a)初始帧目标模型;(b)相似度曲线;(c)遮挡过程;(d)遮挡检测

Fig 
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Jogging序列初始帧目标模型。图2(b)是Jogging
序列的相似度曲线,从图2(b)中可以看出,在第

62帧到第65帧时,相似度出现了连续三帧下降,并
且第62帧与第65帧差值超过了给定阈值,由此可

以判断在第62帧时,目标进入了遮挡,此时启动遮

挡检测机制。从图2(c)可以看出,当视频帧运行到

第62帧时,目标开始被遮挡,相似度开始出现连续

下降,当视频序列运行到第65帧时,目标完全被遮

挡。图2(d)是DDAT算法在目标出现遮挡后的检

测示意图,在第65帧到第82帧的遮挡过程中,通过

朴素贝叶斯分类器得到了候选区域目标框,然后根

据最近邻分类器确定了最终的目标跟踪框。当视频

序列运行到第82帧时,由于遮挡的过程具有对称

性,当目标重新出现时,相似度的差值又超过了设定

阈值,再利用该帧目标模型与遮挡前一帧作比较,判
定此时的目标重定位正确。从图2(b)的相似度可
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以看出,遮挡帧数与视频序列出现的遮挡帧数基本

保持一致,故此机制是行之有效的。
图2(c)显示,在第82帧时,遮挡结束,目标重

新出现在视野中,DAT算法依然停留在遮挡物上,
出现了跟踪失败的现象,DATHOG算法由于在遮

挡时丢失了目标模型,也无法准确跟踪目标对象,而

DDAT算法通过检测器能准确地找到遮挡结束后

目标出现的位置。
类似地,图3是OTB数据集中的Basketball序

列。该序列描述的是一名篮球运动员在参与进攻时

与其他队友的遮挡现象。图3(a)是Basketball初

始帧目标模型,视频序列前647帧未出现遮挡现象,

DAT算法与 DDAT算法保持一致,DATHOG算

法也能利用融合的特征完成跟踪任务。但当视频序

列运行到第648帧时,从图3(b)可以看出,相似度

开始出现下滑,并与3帧后的差值超过了设定阈值,
判定跟踪目标开始进入遮挡。从图3(c)可以看出,
当视频序列运行到第651帧时,继续保持遮挡,

DAT算法出现“漂移”,DATHOG算法虽然引入了

HOG特征,弥补了颜色特征的不足,但因遮挡物与

跟踪目标的融合特征也具有相似性,同样跟踪目标

“漂移”到了遮挡物上,而DDAT算法由于相似度差

值下降,在遮挡出现的时机利用分类器重新选取了

目标跟踪框,故能继续有效地对目标对象进行跟踪。
图3(d)是DDAT算法在遮挡后检测的示意图,从
图中可以看出,DDAT算法在第651到第655帧遮

挡过程中,利用朴素贝叶斯分类器得到了较为准确

的候选框,并未受到遮挡物的影响而出现“漂移”现
象。当视频序列运行到 第655帧 时,遮 挡 结 束,

DAT与DATHOG算法的跟踪目标均“漂移”到遮

挡物上,并在后续帧中持续对遮挡物进行跟踪,出现

了错判,而加入遮挡检测机制的DDAT算法未受到

遮挡物的影响,完成了对正确目标的跟踪。

4.3.2 横向分析

为了验证遮挡检测机制的性能,与同样具有抗

遮挡的PSTC算法进行了横向的定性比较实验。

PSTC算法是一种融合了粒子滤波的时空上下文跟

踪算法,它可对遮挡后的运动轨迹进行预测。
图4中选取了部分具有遮挡属性的序列,定性

地对DDAT算法、DAT算法、具有抗遮挡的PSTC
算法进行横向比较。

图4(a)是subway序列的实验截图。当第42帧

出现遮挡干扰时,由于仅有短暂的遮挡,PSTC算法

的检测机制过于敏感,错误地将跟踪目标“漂移”到

遮挡物上,并在后续帧中远离跟踪目标;DAT算法

与DDAT算法能有效地对目标进行正确跟踪。
图4(b)是Bird2序列的实验截图。在发生了部

分遮挡时,DAT算法对周围遮挡干扰物有较好的抗

干扰能力,能较准确地跟踪目标;DDAT算法继承

了DAT算法的这一优点,并通过检测器与分类器

有效地校正目标区域;PSTC算法虽在后续帧中及

时预测出了目标的运动轨迹,但在遮挡时刻出现了

一定的“漂移”。
图4(c)是walking2序列的实验截图。当遮挡

物完全遮挡目标时,DAT算法出现了跟踪失败的情

况,且在后续帧中错误未被纠正;因为目标运动具有

规律性,PSTC算法可有效地预测出运动轨迹,没有

受到遮挡物的影响;DDAT算法虽然能判断出遮挡

出现的时刻,并对目标重现时作出检测,但由于遮挡

前后目标尺度发生了形变,检测效果欠佳。
图4(d)是 KiteSurf序列的实验截图。当运行

到第34帧时,目标被字母所遮挡。由于目标的运动

无规律,PSTC算法无法有效地预测出遮挡后目标

运动的轨迹,DAT算法也因遮挡出现了跟踪失败的

情况;DDAT算法则准确地完成了跟踪任务。
图4(e)是bolt序列的实验截图。该序列的运

动轨迹虽然有规律,但由于目标与背景相似,干扰了

跟踪的判断,在第30帧时PSTC算法就已“漂移”到
与目标相似的对象上;而DDAT算法有效地继承了

DAT算法对相似物的抗干扰能力,完成了后续的

跟踪。

4.4 定量比较

在OTB标准数据集上,本研究采用精确度与

成功率两个指标与4.1节中提到的9种算法在具有

遮挡属性的视频序列上进行比较。精确度指标是定

义目标 位 置(bounding
 

box)中 心 点 与 真 实 位 置

(groundtruth)中心点的距离小于给定阈值帧数占

所有帧数的百分比。成功率指标先定义重合率得分

(overlap
 

score简称 OS,
 

FOS),然后计算bounding
 

box(记为a)与groundtruth(记为b)的重合区域交

并比。重合率得分定义为

FOS=|a∩b|/|a∪b|。 (10)
成功率是指OS大于给定阈值帧数占所有帧数的百

分比。
图5(a)是OPE的精确度指标,可以看出加入遮

挡检测机制的DDAT 算法与DAT 算法相比提升了

0.173,和DATHOG、PSTC算法比分别提升了0.016
和0.097,与其他经典算法比也有一定程度的提高。
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图4 部分遮挡序列实验结果。(a)subway序列;
 

(b)Bird2序列;
 

(c)walking2序列;
 

(d)
 

KiteSurf序列;
 

(e)bolt序列

Fig 
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sequence
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results 
 

 a 
 

Subway
 

sequence 
 

 b 
 

Bird2
 

sequence 
 

 c 
 

walking2
 

sequence 
 

 d 
 

KiteSurf
 

sequence 
 

 e 
 

bolt
 

sequence

  图5(b)是 OPE 的 成 功 率 指 标,可 以 看 出

DDAT 算 法 较 DAT 算 法 比 提 高 了 0.091,与

DATHOG、PSTC算法分别提高了0.025与0.209,
与其他算法比较也有明显的优势。
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图5 定量结果。
 

(a)
 

OPE精确度;(b)
 

OPE成功率;(c)
 

SRE精确度;(d)
 

SRE成功率

Fig 
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为了验证算法的鲁棒性,OTB数据集还给出了

SRE指标。SRE是指根据真实位置的平移和尺度

的扩大/缩小来标定目标位置,其中平移大小为目标

大小的10%,尺度区间为真实大小的80%~120%,
每次增加10%,最后取平均值作为空间鲁棒性的

指标。
图5(c)和图5(d)分别是SRE的精确度指标和

成功率指标。可以看出DDAT算法优于大部分算

法,但由于未考虑遮挡后目标出现的形变问题,对目

标尺度的更新未进行准确分析,SRE的精确度略低

于PSTC算法,成功率仅次于DATHOG算法。

5 结  论

针对目标跟踪遮挡问题进行研究与改进,实验

结果表 明,具 有 遮 挡 检 测 的 目 标 跟 踪 算 法———

DDAT算法相对DAT算法,在出现遮挡干扰时有

显著的改进。DDAT算法通过特征相似度差值的

比较,对目标是否开始被遮挡进行判定,当遮挡过程

中,利用朴素贝叶斯分类器和最邻近分类器寻找目

标位置,再将定位的目标特征的相似度作比较,判断

是否是正确的目标对象。
在OTB标准数据集具有遮挡属性的视频序列

帧上,通过定性与定量的比较,证明本文算法相对原

算法有明显的改进。纵向比较时,与DATHOG算

法相比,基于遮挡检测机制的DDAT算法能处理好

遮挡问题;横向比较时,与PSTC算法相比,引入遮

挡检测机制的方法在效果上优于对轨迹预测的方

法。通过定量分析,也能看出DDAT算法在精确度

与鲁棒性上有良好的提升效果。
但遮挡只是目标跟踪里的一个干扰因素,对于

其他的干扰属性,如:当遮挡结束后目标重现时,目
标尺度发生的变化没有考虑,没有对跟踪框进行适

当的缩放。当目标发生形变、模糊等干扰因素时,无
法用分类器及时得到干扰后的目标区域。这些在本

文算法中均未考虑,今后将对此不足加以改进。
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