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摘　要　对象初始化方法决定了如何对待多目标跟踪问题,与后续的多目标跟踪效果直接相关.不同的对象初始化方法能够

确定不同的多目标跟踪框架,每一种框架都提供一种解决问题的思路,使得多目标跟踪的对象初始化问题具有巨大的研究前

景.目前关于多目标跟踪中的对象初始化方法的综述性文献较少或缺乏系统性的对象初始化概述,因此文中从多假设跟踪方

法、网络流方法、深度学习方法和主题发现方法４个方面对多目标跟踪的对象初始化方法进行分析.系统地阐述了不同多目标

跟踪框架下的任务转换和对象映射问题,汇总了多目标跟踪的对象初始化方法.
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１　引言

多目标跟踪问题(MultipleObjectTracking,MOT)是计

算机视觉领域中一项极具挑战性的任务[１],它的核心任务是

跟踪视频序列中的不同对象,即寻找对象在视频序列中的轨

迹.近年来,随着研究不断深入,多目标跟踪在智能交通[２Ｇ３]、

自动驾驶[４]、智慧城市[５]、智能监控[６Ｇ７]、智能机器人[８]、智能

医疗[９]、军事[１０Ｇ１１]等领域发挥着重要作用.

多目标跟踪的基本框架如图１所示,根据是否实时或是

否利用视频序列的所有帧,多目标跟踪分为在线跟踪[１２Ｇ１３]、

离线跟踪[１４Ｇ１５]和介于两者之间的在线Ｇ离线跟踪[１６];根据是

否存在多信息源头,多目标跟踪分为单摄像机跟踪和多摄像

机跟踪[１７],其中多摄像机跟踪问题还涉及摄像机的时间、空

间配准问题[１８];根据是否检测对象,多目标跟踪分为基于检

测跟踪[１９]和基于人工标注跟踪[２０],其中基于检测跟踪(Based

onDetection)是主流的多目标跟踪方法[２１].



图１　多目标跟踪的基本框架

Fig．１　MultiＧtargettrackingbasicframework

基于检测跟踪的多目标跟踪方法可以分为４个主要步

骤[２２Ｇ２３]:１)对各个视频帧中的新对象进行建模,即对象初始

化[２４];２)根据建立的模型进行对象检测,获得初始对象序列;

３)在后续帧中重复寻找目标对象进行多目标跟踪;４)获得一

系列的对象轨迹实现多目标跟踪.对象初始化与后续的跟踪

步骤直接 相 关,因 此 合 理 的 对 象 建 模 对 跟 踪 结 果 有 积 极

影响[２５].

对象初始化是多目标跟踪步骤中的第一个部分,也是最

重要的部分.目前关于多目标跟踪中对象初始化的综述性文

献较少或者缺乏系统性概述[２６],并且大部分多目标跟踪问题

的文献对对象初始化的研究层面不深[２７],或者直接使用在单

目标跟踪工作中已经取得较好成绩的对象初始化方法[２８],进

而将大量研究工作集中在对象关联中[７,２７Ｇ３４].虽然对象关联

是多目标跟踪区别于单目标跟踪的重要特征,但是本文认为

基于检测的多目标跟踪方法具有系统性、连续性等特点,因此

多目标跟踪的基本框架中的每一个步骤都值得研究人员关

注[３５].对象初始化方法通过分析多目标跟踪问题的特点,对
多目标跟踪问题进行转换,将对象模型映射为不同的表达方

式,得到了较好的研究结果[３６].不同的对象初始化方法提供

了解决多目标跟踪问题的不同思路,表明了对象初始化方法

研究拥有巨大的潜力.本文将从多假设跟踪方法、网络流方

法、深度学习方法和主题发现方法４个方面对多目标跟踪的

对象初始化方法进行分析,重点关注主流的、有启发性的多目

标跟踪对象初始化方法,并对对象初始化未来的发展方向进

行展望.

２　对象初始化

为了便于问题描述和数据处理,研究者会对视频序列中

的对象进行建模,对象初始化狭义上通过符号或字母来表示

视频序列中新出现的对象,完成对象建模[２６].而实际上对象

建模具有更深层的意义,为了方便与后续步骤进行对接和配

合,广义上的对象表示还包括了对象的检测方法和对象的特

征图描述[２４,３７].视频序列通常是稳定连续的,不存在背景和

对象离散变化的情况,并且视频序列的首帧中包含最多的新

对象,虽然后续视频帧中也可能出现新对象,但是其数量远远

少于首帧中的新对象,因此对象初始化的大部分工作都集中

在视频序列的首帧当中.

多数研究者把对象初始化和对象跟踪分为两个独立的模

块[３８Ｇ４０],将对象初始化模块的输出数据作为对象关联模块的

输入数据;也有研究者通过结合这两个模块把多目标跟踪

问题抽象为端到端的框架[４１Ｇ４３],不区分模块来进行对象建模

和关联处理.不论分开处理还是整体处理,对象初始化都是

为了更好 地 配 合 多 目 标 跟 踪 框 架,以 获 得 更 准 确 的 轨 迹

结果[４４].

对象初始化实际上是对现实世界的抽象化和数字化处

理,目的是为了更方便地描述问题、分析问题和解决问题,其

行为和影响贯穿了整个多目标跟踪的基本框架.反过来说,

多目标跟踪问题的解决过程也需要一种方便、直观、抽象、数

字化的描述符号,而对象初始化就是为了获得具有这些特征

的表达方式.不同对象的初始化表达方式,代表着解决多目

标跟踪问题的不同思路,而好的表达方式对解决问题起着积

极的作用.

３　对象初始化方法

本节将根据不同的对象初始化方法,从多假设跟踪方法

(MultipleHypothesisTracking,MHT)、网络流图方法(NetＧ

workFlow,NF)、深度学习方法(DeepLearning,DL)和主题

发现(TopicDiscovery,TD)这４个方面,综述多目标跟踪问题

在不同对象初始化方法的转换下,得到的相应的４种不同解

决问题的思路.

３．１　多假设跟踪

多假设跟踪算法是一种在关联框架下发生冲突时,不进

行最优选择而形成多种假设,以推迟最终选择的一种多目标

跟踪方法[４５],这种方法基于最大后验概率(Maximum APosＧ

teriori,MAP)框架,即隐马尔可夫模型,利用当前和先前的观

测来估计当前时间对象的状态[４６].通过隐马尔可夫模型能

够将多目标跟踪问题转化为计算对象状态的最大后验概率问

题,而最大后验概率问题也被学者证明与最大加权独立集

(Maximum WeightIndependentSet,MWIS)问题等效[４７],因

此多目标跟踪问题也可以被转化为最大加权独立集问题.

在实际应用中,通过对象检测器处理视频帧,利用两个连

续帧中的成对检测响应构建轨迹图,之后通过迭代重复多项

式时间 MWIS算法将轨迹图中层次较小的轨道合并为较长

的轨道,以 实 现 对 目 标 的 跟 踪[４８];多 目 标 跟 踪 问 题 中 的

MWIS问题需要在对象的跟踪时间内解决,而不是从整个视

频序列的开始处理,因此如何解决两个相邻帧之间的 MWIS
问题非常重要[４９];通过将检测对象的步态特征和局部外观的

时间一致性进行聚类,能够提高拥挤场景中多目标跟踪的性

能[２３];对每个轨迹假设中的外观模型单独地进行训练,能够

有效实现 MHT算法对目标高阶信息的利用[５０].但是 MHT
算法会保留所有正确的潜在轨迹假设,导致计算量呈指数级

增长,因此在实际应用中需要限制轨迹假设的数量[５１],通过

前一帧的反馈信息来制定最大加权问题(Maximum Weighted

CliqueProblem,MWCP),并 通 过 求 解 该 问 题 实 现 多 假 设

跟踪[５２].

MHT算法包含以下３个步骤.

(１)轨迹假设构建和更新:根据视频序列构建初始化的轨

迹假设集合.而更新过程为一个对象维持多个可能的轨迹,

在每一帧中,处于轨迹检测阈值中的新对象被分配给现有的

轨迹假设.

３５１文成宇,等:多目标跟踪的对象初始化综述



(２)全局假设生成:通过评估每一条轨迹假设的置信度,

不断更新相邻帧之间的轨迹假设集合.假设已经获得截至当

前帧的所有帧中的轨迹假设集合,则当前帧的全局假设生成

就是将当前帧中所有对象分配给对应的轨迹假设.

(３)轨迹假设修剪:由于全局假设生成过程中维持多个可

能的轨迹,因此随着帧数的积累,轨迹假设的数量呈指数级增

长,而通过修剪轨迹假设有助于保持 MHT算法持续稳定地

运行.

MHT算法中,用D＝{D１,􀆺,Dt,􀆺,DT}表示所有输入

对象的集合,其中T 表示视频序列的帧数.第t帧的对象集

合D(t)表示为Dt＝{dt
１,dt

２,􀆺,dk
D(t)},其中,dt

k 表示第t帧中

的第k个对象.用对象序列(d１,d２,􀆺,dk)表示第k帧中的

轨迹假设,其中,dt∈Dt∪{ϕ},dt∈Dt 时,表示第t帧Dt 中的

对象dt 被连接到该轨迹假设上;而dt∈{ϕ}时,表示一个虚假

的对象被连接到该轨迹假设上,这个虚假对象用于处理丢失

的对象.

由于同一时刻不可能出现多个同一对象,因此用Vt＝
{Vt

１,Vt
２,􀆺,Vt

N
t }表示第t帧的轨迹假设集合,其中 Nt 表示

轨迹假设的数量,用Gt＝{Gt
１,Gt

２,􀆺,Gt
n
t }表示第t帧的全局

轨迹假设,Gt 集合的元素在当前全局假设中进行选择.表１
列出了视频序列、对象检测和 MHT的符号说明.

表１　视频序列、对象检测和 MHT的符号汇总

Table１　Symbolsummaryofvideosequence,detectionandmultiple

hypothesistracking

Symbol Description
T framenumberofallthevideo
D detectionsetofallframes
Dt detectionsetofframet

D(t) detectionnumberinframet
dt
k thekＧthtracklethypothesesinframet

ft
k framenumberofdetectiondt

k

V tracklethypothesis
Vt

k thekＧthtracklethypothesisinframet
Nt numberoftracklethypothesisinframet
Gt globalhypothesisinframet
Gt
k thekＧthtracklethypothesisofglobalhypothesisinframet

nt numberoftracklethypothesisinglobalhypothesisinframet

MHT算法在全局假设更新时,构造一个无向图G＝(V,

E)来建模 MWIS,每个点表示一个权重为 wh 的轨迹假设h,
当两个顶点i和j 冲突时,用边(i,j)∈E 连接这两个点.

MHT问题如下式所示:

max
x

∑
h
whxh (１)

s．t．xi＋xj≤１,(i,j)∈E (２)

xi∈{０,１} (３)
其中,xh 是一个指示符,当xh＝１时,表示轨迹假设h被加入

到当前的全局假设中;当xh＝０时,表示轨迹假设h没有被加

入到当前的全局假设中.式(２)表示两个轨迹假设不能同时

被加入到全局假设中.
通过分析轨迹假设剪枝步骤能够看出 MHT中的对象初

始化方式在后续步骤中的其他变化[５３].如图２所示,假设第

kＧ３帧中的关联假设包括３个检测和２条轨迹假设.图２中

的方块表示轨迹T１和T２在上一帧中已经确定的对象,椭圆表

示确定对象周围一定的范围,Z１,Z２ 和Z３ 分别为当前帧中已

检测到的目标.两种关联假设表示为:检测Z１,Z２ 和Z３ 可

能属于轨迹T２;检测Z２,Z３ 可能属于轨迹T１.

图２　包含３个检测和２条轨迹假设的关联假设

Fig．２　Associationhypothesisincludingthreedetectionsandtwo

trajectoryhypotheses

如图３所示,基于图２中的关联假设可以继续向前预测

两帧,得到一种４层结构的轨迹树.图３中的圆圈表示对象

在不同时刻潜在的对应检测结果,圆圈内的序号表示该检测

结果所关联的轨迹号;旧根节点 A 表示一个对象,序号改变

时说明出现了新对象,分支表示对象潜在轨迹状态的假设.

可以看出,随着假设层数的增多,关联假设出现组合爆炸的可

能,因此,需要进行剪枝来减少假设空间的数目,例如,图３中

第k帧找出每个对象可能性最大的分支假设是轨迹２,然后

回溯建立新的根节点,对不包含轨迹２的分支进行剪枝操作.

图３　３层假设构成的２棵轨迹树

Fig．３　TwotrajectorytreescomposedoffourＧlevelhypotheses

除了剪枝方法以外,为了确保 MHT算法的可行性,还可

以采用聚类、假设和轨迹合并等技术来减少数据量,以达到减

少 MHT算法的计算量的目的[５１].

MHT算法的对象初始化方法适用于噪音环境下密集机

动目标的跟踪,且实时性较好.近年来,随着计算机计算性能

的提升,经典 MHT算法在标准测试数据集上取得了不错的

效果[５２].但是对象的遮挡问题会对全局假设的生成结果产

生较大的影响,导致轨迹的置信度不断降低,最终丢失跟踪

目标.

３．２　网络流方法

３．１节介绍的 MHT 方法是在一个小的时间窗口(帧数

跨度很小,一般少于５帧)中进行处理,而网络流方法通过考

虑更多的帧来获得更多的信息.网络流方法将从视频帧中检

测到的对象映射到连通图中,通过这种方法把多目标跟踪问

题转化为全局最优求解问题[５４];而在此基础上进一步构造成

本流网络,可以通过网络流算法有效解决转化后的多目标跟

踪问题[５５],例如,最小成本流算法[５５]、基于多切割[５６]或多环

境[５７]的子图分解法.Xu等提出了一种具有短期存储的方

法,可以纠正部分网络流图中的局部关联错误[５８].Kumar等

通过局部线索、全局线索和中间线索来分割检测图,并通过消

息传递和移动算法来优化算法性能[５９].基于网络流方法的

全局最优问题还可以利用最大流前置(pushrelabel)[６０]方法、

４５１ ComputerScience 计算机科学 Vol．４９,No．３,Mar．２０２２



连续最短路径(successiveshortestpaths)[６１]方法和动态规划

(dynamicprogramming)[６２]方法解决;此外,还能通过场景信

息估计[６３]、区分性特征更新[６４]等阶段式的方法,优化网络流

方法的跟踪结果.
网络流方法将多目标跟踪问题转化为全局优化问题,通

过这种描述方法,将连续视频帧之间的成对匹配检测对象用

最小成本流图中的节点表示,从而简化了网络流图中的路径

估计步骤.用χ＝{Xi}表示一个对象检测集合,其中,每一个

元素Xi＝(xi,si,ai,ti)表示一个检测响应.检测响应 Xi 中

的xi 表示位置,si 表示尺寸大小,ai 表示外观,ti 表示对象所

在的帧数;用Tk＝{Xk１
,Xk２

,􀆺,Xki }表示一个有序的对象检

测列表,其中,Xki ∈χ;用τ＝{Tk}表示一个轨迹假设.多目

标跟踪问题可以表示为在给定观测集χ的情况下最大化轨迹

假设τ的后验概率:

τ∗＝argmax
τ

　P(τ|χ)＝argmax
τ

∏
i
P(xi|τ)P(τ) (４)

假设成本流网络为G(χ),起始点为s,终点为t,则对于检

测每一个响应Xki ∈χ,创建相应的两个节点ui 和vi,并与起

点s和终点t相连,分别建立检测边(observationedges)(ui,

vi)、转换边(transitionedges)(vi,ui)、进边(enteredges)(s,

ui)和出边(exitedges)(vi,t).然后计算边的成本和流,建立

一个与成本流网络对应的成本流图.
图４给出了３个连续视频帧中分别有２,４,３种检测结果

时,产生的网络最小代价流的例子,目的是产生全局最优的解.

图４　网络最小代价流的例子

Fig．４　Exampleofnetworkminimumcostflow

寻找最小成本流网络G 的最佳关联假设等效于将流从

起点s发送到终点t,使成本最小化.网络图中的每一个流

(flow)表示一个对象的跟踪轨迹,从起点s到终点t的总量就

等于最终对象的跟踪轨迹数量,而最小成本流网络G 上流的

总成本对应轨迹假设的对数似然函数.为了保证没有流路径

共享同一条边的情况,即保证不会出现轨迹重叠的情况,通常

需要流保护约束.如果最小成本流网络G 中所有边的成本

均为正,则最小成本流将是琐碎的空零成本流.但是,对于任

何可能是真实的检测xi,对应的检测边(ui,vi)的成本会为

负,发送经过这些负成本边的流,可以使最优成本降至零

以下.
网络流图中的成本计算通常是一元化的,但是在通过修

改网络流的底层图形结构,理论上可以实现对象之间的多种

成本的合并,但是在实际应用中难以实现[６５];具有成对成本

的网络流框架利用外观和运动信息处理跟踪过程中发生的身

份切换,可以实现对丢失检测的恢复[６６];通过离散优化和连

续优化之间的切换,可以获得最小化的成本函数,但是由于存

在两个 优 化 级 别,因 此 难 以 保 证 理 论 或 经 验 上 的 最 优

化[６７Ｇ６８].为了得到最优的经验保证,Chari等提出了凸松弛方

法[６９];Butt等认为合并高阶跟踪平滑度约束能提高网络流的

性能,但是该过程会产生额外的二进制约束,而通过拉格朗日

松弛法能有效解决这个问题[６５];文献[６９]通过在网络流图节

点中添加成对成本,使基于网络流的多目标跟踪方法能有效

应对复杂场景中的遮挡问题[６９];通过优化处理大量对象表示

方法并采用连续最短路径算法处理节点,在有限内存和计算

能力的 条 件 下,可 以 有 效 提 高 算 法 的 时 间 效 率 和 空 间

效率[７０].

网络流方法适用于离线视频序列的处理,相比 MHT 方

法仅考虑一个窗口中的对象信息,网络流方法考虑了更多帧

的对象信息,使得跟踪效果有所提升.但是网络流方法中对

象之间的成本计算方式通常是一元化的,使得对多元信息的

利用被限制.

３．３　深度学习方法

深度学习算法是一种数据驱动的算法,通过学习某一特

定领域样本数据的内在规律和表示层次,以达到某种具体的

目的,如理解文字、声音和图像信息等.近年来,基于检测的

多目标 跟 踪 问 题 受 益 于 深 度 学 习 方 法,取 得 了 显 著 的

进步[３３].

深度学习算法在基于检测的多目标跟踪问题中的应用大

致分为３个部分:对象检测部分、重识别部分和对象关联部

分,前两部分涉及对象初始化问题.深度排序网络(DeepＧ
Sort)[４２]和基于置信度数据关联和区分度深度外观学习网络

(CDAＧDDAL)[７１]从人员重识别任务中学习外观特征,并用来

关联检测的对象;递归自回归网络(RAN)[４４]和基于时间窗口

的递归神经网络(AMIR)[７２]通过使用自动回归和匹配分类来

预测对象的运动和外观特征;而使用多假设跟踪框架并且基

于深度学习的 MHTＧDAM 方法利用卷积神经网络来学习外

观特征[５２];Li等通过对网络进行离线预训练的方式获得目标

特征,将这些特征用于在线方法的数据关联中,并且在跟踪过

程中不断调整预训练卷积神经网络,以适应跟踪目标的外观

变化[７３];Fan等设计了一个卷积神经网络,并使用当前帧和

前一帧的观测值来估计下一帧中对象的位置和大小[７４].大

多数深度学习方法都采用矩形框中提取的特征来度量外观相

似度,当边界框彼此重叠时,辨别力较弱,因此可以基于对象

掩码,仅利用真实目标区域中的特征,进行一种深成对的外观

相似性度量[７５].

通过设置网络参数和权重,利用数据来确定网络中的参

数和权重,这一步骤被称作训练.一般情况下,对一定数量的

训练数据,随着数据量的不断增加,训练效果也会不断提高,
而如果数据量超过某个程度,那么训练效果的提升速度会变

慢最后趋于稳定[７６].深度学习方法一般需要两组数据:样本

数据和待检测数据.样本数据被用于网络的训练,是一组有

真实标记的数据,即一组视频帧中每一帧的对象本身和对象

所属的轨迹都是已知的;待检测数据被用于检验算法功能和
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性能,通常将检测结果与真实标记信息进行定量分析.
每一个经过训练的用于检测对象的网络对应一种对象初

始化方法,不同网络代表了不同的方法.大部分情况下,网络

输入的是视频序列,而输出的是对象的符号化表示,一般用多

维向量表示:X＝{x１,x２,􀆺,xn},其中n表示向量的维度,根
据不同的需求可以变化,通常维度越高跟踪效果越好.如

图５所示,全连接神经网络包含输入层、隐藏层和输出层,并
最终输出二维向量.随着研究者的不断精益求精,网络的规

模不断扩大,虽然跟踪效果有所提高,但是随之而来的庞大计

算量限制了深度学习的进一步发展和应用.

图５　全连接神经网络

Fig．５　Fullyconnectedneuralnetwork

深度学习算法中对于图像对象的初始化方式经历了一个

过程,早期通过建立多尺度图像金字塔,逐帧划窗遍历图像寻

找对象[７７];之 后 通 过 区 域 生 成 网 络[７８Ｇ８２](RegionProposal
Network,RPN)寻找对象,RPN 其实就是通过锚(anchor)的
方式,把划窗遍历方式的步长从１变成了n(n大于１),并通

过改变划动窗口大小的方式来实现对不同尺度对象的寻找,
有效减少了寻找视频序列中对象的计算量.

FasterRＧCNN 在 RPN 的 基 础 上,利 用 非 极 大 抑 制

(NMS)方法取得了较好的效果[８３].如图６所示,从锚的每个

位置选取得分最高的参考检测框,并对这个参考检测框进行

训练,使原始检测框更接近对象的真实位置.

图６　参考框训练

Fig．６　Boxtraining

基于区域生成网络(RPN)的方法会产生大量的潜在目标

框使正负比例失衡,并且 RPN 中还引入了超参数,使得网络

训练过程变得非常复杂,增加了网络的计算量.因此有研究

者提 出 了 非 锚 (anchorＧfree)方 法,如 角 点 网 络 (CornerＧ
Net)[８４]和中心网络(CenterＧNet)[８５].角点网络的核心观点

是通过对象的左上角和右上角的两个角点来确定这个对象.
由于角点网络只依赖物体的边沿,而没有利用物体内部信息,
因此角点网络的全局信息获取能力较弱.针对角点网络中存

在的问题,Zhou等[８５]提出了中心网络,通过局部信息和全局

信息共同确定对象的中心点来确定这个对象.Law等提出了

CornerNetＧLite,优化了 CornetＧNet中使用的卷积网络,提高

了结果的准确性和算法性[８６].

FairMOT[３６]通过中心网络进行对象初始化,把对象初始化

和对象关联中的结果进行整合,为了公平对待检测和关联模

块,提出了端到端的多目标跟踪框架,最终获得了较好的效

果,如表２所列.表２中,MOTA 表示跟踪准确度,IDF１表

示正确识别检测与平均真实数据之比,MT 表示命中轨迹与

真实总轨迹数量之比,ML表示丢失目标与真实总轨迹数量

之比,IDs表示同一对象身份的切换次数,FPS表示算法每秒

处理的帧数.其中,“↑”表示数据越大越好,“↓”表示数据越

小越好.

表２　FairMOT的部分实验结果

Table２　PartofexperimentalresultsofFairMOT

Dataset MOTmethods MOTA↑ IDF１↑ MT↑

MOT１６

DeepSort[４１] ６１．４ ６２．２ ３２．８％

TAP[７３] ６４．８ ７３．５ ３８．５％

CNNMTT[４２] ６５．２ ６２．２ ３２．４％

POI[４０] ６６．１ ６５．１ ３４％
FairMOT ７４．９ ７２．８ ４４．７％

Dataset MOTmethods ML↓ IDs↓ FPS↑

MOT１６

DeepSort[４１] １８．２％ ７８１ ＜６．４

TAP[７３] ２１．６％ ５７１ ＜８．０

CNNMTT[４２] ２１．３％ ９４６ ＜５．３

POI[４０] ２０．８％ ８０５ ＜５．０
FairMOT １５．９％ １０７４ ２５．９

递归Ｇ长短记忆网络(RNNＧLSTM)[８７]为了同时学习对象

初始化、对象与轨迹之间的关联和轨迹的初始化与终止,设计

了端到端的深度神经网络;时空注意机制多目标跟踪方法

(STAMＧMOT)利用空间和时间注意图来处理跟踪中的部分

遮挡问题[８８];利用孪生卷积神经网络(SiameseCNN)[８９]和时

间约束指示卷积神经网络(CNNTCM)[９０],能够实现检测对

象之间和 短 轨 道 之 间 的 相 似 性 学 习;四 重 卷 积 神 经 网 络

(QuadＧCNN)[９１]考虑了时间顺序等其他信息,以获得更准确

的相似性度量;通过联合多歌深度匹配网络(JointMC)[９２]中

的深度流特征和解决最小成本提升多割问题实例[９３],提高了

网络最优化的性能;深度网络流(DeepNetWork)[９４]用端到端

的学习方式对网络流进行全局优化;基于外观模型的递归卷

积神经网络(APＧRCNN)中的粒子过滤器利用端到端的深度

神经网络对检测的对象、状态的更新、轨道的初始化和终止进

行学习[９５].

除此之外,深度学习方法还能实现对象的像素级分割,完

全消除由于方框带来的背景噪音信息的影响[９６];对象初始化

时,利用融合信息构造对象模型,能有效实现对象与背景和对

象与对象之间的区分[９７];可变形深度卷积神经网络(DefＧ

CNN)通过学习密集的空间变换,实现了对象检测和语义分

段等复杂视觉任务的有效处理[９８];Zhu等利用特征模仿协助

训练FasterRＧCNN,增强了网络的特征分类能力[９９];镜像网

络(GhostＧNet)通过少量特征生成器生成典型特征,再通过训

练获得转化操作对典型特征生成镜像(ghost)特征,大大减少

了网络的计算量[１００];基于深度学习的多视角跟踪能从两种

不同视图———顶部和水平,对数据进行获取,最终将多目标跟

踪问题转化为联合优化问题[１０１].

基于深度学习的 MOT方法与其他 MOT方法相比,其在

准确性指标方面具有显著的优势.但是大部分网络的训练过

程需要耗费大量的时间资源和计算资源,并且随着具体任务的

６５１ ComputerScience 计算机科学 Vol．４９,No．３,Mar．２０２２



变化,网络模型需要不断地进行调整,这同样会消耗大量资源.

３．４　主题发现

主题发现方法[１０２]通过将视频序列中检测到的对象视为

主题,动态逐帧检测对象集合,并且结合狄利克雷过程混合模

型,将跟踪问题转换为主题发现问题,其中对视频序列的处理

类似于对文档的处理.这种转换可以解决对象专有性约束之

类的与跟踪相关的问题,并且不再需要启发式阈值的轨迹跟

踪管理步骤.主题发现问题中,检测对象的外观变化被建模

为单词共现的动力学,视频序列用于动态聚类,并通过更新聚

类参数来处理视频序列中对象的外观变化.

主题发现通过聚类检测对对象进行关联,其中每个聚类

对应一个唯一的对象,而一个对象被表示为一组视觉单词,并
且假设这种表示会导致同一对象具有相似的模式,同时能够

区分不同的对象.最终,对象对应视频序列中的语义主题,并
且跟踪问题被抽象化为对主题的观察问题,主题会随着时间

的变化而变化,最终消失.

主题模型通常采用单词、主题和文档的概念,其最早出现

在文本分析中[１０３].Blei等提出了一种具有较强泛化性能的

主题模型,由于该模型基于狄利克雷过程并且含有隐变量,因
此被称为潜在狄利克雷分配模型(LatentDirichletAllocaＧ

tion,LDA),该 模 型 的 主 题 分 布 具 有 狄 利 克 雷 先 验 的 特

征[１０４].狄利克雷过程混合模型(DirichletProcess Mixture
Model,DPMM)也被称为无限混合模型,实现了狄利克雷过

程的特别应用[１０５].

如图７(a)所示,标准狄利克雷过程混合模型是一个非参

数模型,它假定数据是由无数种混合物控制的,而数据只激活

其中的少数混合物;而图７(b)是根据时间划分周期得到的动

态狄利克雷过程混合模型,其中CNL和 ML分别表示不能连

接和必须连接两种约束.不能连接约束用于表示每一条轨迹

假设在同一时刻不能占据一个以上的检测对象,其公式表

示为:

CNLt＝{(xt,i,xt,j)|zt,i≠zt,j} (５)

(a) (b)

图７　标准狄利克雷过程混合模型和动态狄利克雷过程混合模型

Fig．７　DPMManddynamicDPMM

其中,xt,i和xt,j表示在时间间隔t中重叠的轨迹假设,而zt,i

和zt,j分别表示这两条轨迹假设的聚类成员指示符.而必须

连接约束表示每一个检测对象在同一时刻只能被分配给不超

过一个的轨迹假设,其公式表示为:

MLt＝{(xt,i,xt－１,j)|zt,i≠zt－１,j} (６)

假设标准狄利克雷过程中的第k个混合物用θk 表示,那
么每个样本将由下式生成:

G|α,G０~DP(α,G０) (７)

θk|G~G (８)

xi|θΖi~F(θZi) (９)

其中,DP 是狄利克雷过程,G０ 是基础分布,α是集中参数,G
是从狄利克雷过程中得到的分布,而θk 是从G 中得到的第k
个混合物;F(θZi)表示给定θZi的观测值xi 的分布,其中,Zi
是xi 的混合表示,应用于聚类时,Zi是聚类索引.最终的混

合物数量由数据确定,即群集数量是自动学习的.

连续狄利克雷过程混合模型之间的关系被建模为一阶马

尔可夫过程,除了第一个时期以外,其他每个时期都与其前一

个时期紧密相关.假设整个视频序列中存在 N 个小轨迹和

T 个时期,用x１:N 表示第t个时期中的对象,其相应的估计用

θ１:Nt
表示.主 题 发 现 转 换 为 求 解 后 验 概 率[１０２]的 公 式 如

式(１０)所示:

P(θ１:Nt|x１:Nt
,α,G０,CNL,ML) (１０)

最终通过求解后验概率解决主题发现问题,可以映射回

多目标跟踪问题.

基于狄利克雷过程混合模型的多目标跟踪框架可以不使

用检测器;而基于跨相邻帧计算的差异图像或背景的高斯混

合模型(GMM),实现检测对象和跟踪对象的结合,不需要任

何初始标记,且对象的数量可以未知[１０６Ｇ１０７];通过狄利克雷过

程来跟踪运动对象,有效地从有噪音数据中得到了典型的运

动对象,因此不需要考虑对象的外观建模[１０８];对于特定的复

杂集群模型,可以不进行初始化和更新,利用颜色直方图来表

示对象的外观,通过计算对象之间的相似性实现对复杂小轨

迹进行聚类[１０９].

此外,潜在主题模型被用于图像中对目标的分割和分

类[１１０].将狄利克雷分配模型与图像中的空间信息相结合,能

够实现 对 图 像 中 目 标 的 分 割[１１１];在 区 域 分 类[１１２]、轨 迹 分

析[１１３]、图像注释[１１４]和图像场景分类[１１５]中也有主题模型的应用.

表３列出了主题模型与对象跟踪问题之间的对应关系.

在实际应用中,由于对象的外观会发生变化(单词出现的时间

动态),并且对象(主题)中视觉单词的分布在整个视频序列中

是动态的,因此将视频序列根据时间划分为多个时期,每个时

期都利用上述的狄利克雷过程混合模型来进行建模,并且聚

类的状态会在各个时期之间进行更新.视频序列中的对象出

现和消失问题对应主题发现过程中主题的诞生和死亡.

表３　主题发现任务与多目标跟踪问题之间的对应关系

Table３　Correspondencesbetweentopicdiscoveryandmultiple

objecttrackingproblem

Multipletargettracking TopicDiscovery
detections wordoccurrence
trajectory topic

video document
videosegment epoch

exclusivityconstrains clustermembershipexclusivity&cannotlink
dataassociation dynamicclustering

主题发现任务将视频序列从时间上进行分段,通过动力

学对对象的外观进行建模,可以用来跟踪刚性和非刚性目标,

而对象的动态聚类,可解决跟踪轨迹的管理问题.但是,主题

发现任务对非刚性物体(如行人)的跟踪会受到背景的噪声
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影响,从而影响跟踪结果.

４　未来展望

表４列出了多目标跟踪方法的转化思路:多假设跟踪方

法将 MOT 转化为最大后验概率问题和最大加权独立集问

题;MHT方法的优点是可以实现在线跟踪,并对每一个对象

都能关注其整个生命周期的具体细节,缺点是在遮挡的情况

下会丢失目标,并且如果窗口设置过大,计算量也会非常庞

大;网络流图方法将 MOT转化为全局优化问题,其优点相比

MHT方法拓展了时间窗口,考虑了更多帧中的对象信息,提

高了跟踪准确度,缺点是网络流方法更适合离线跟踪,达不到

在线跟踪的要求,并且网络流中的成本计算一元化,多元成本

的融合存在难度;深度学习方法通过合理设计网络,利用大量

数据进行训练,能够取得较好的跟踪结果,并且能有效处理遮

挡问题,缺点是训练过程需要耗费大量时间和计算资源;主题

发现利用主题模型,将 MOT转化为主题发现任务,通过动态

聚类和时间分段,解决轨迹的管理问题,缺点是对于非刚性物

体(如行人)的跟踪易受背景噪声干扰.

表４　多目标跟踪方法的转化

Table４　Translationofmultipleobjecttrackingmethods

Multipletargettracking problemformulation

MultipleHypothesisTracking
MaximumAPosterioriModeland
Maximum WeightIndependentSet

NetworkFlow GlobalOptimalSolutionProblem
DeepLearning DataＧDrivenBenchmark
TopicDiscovery TopicModelandClustering

除了要解决跟踪的准确性问题以外,多目标跟踪算法的

时间和空间性能也很重要.离线跟踪方法由于利用了整个视

频序列信息,因此其准确性通常高于在线跟踪方法,但处理速

度低于在线跟踪方法.多目标跟踪问题是一个复杂的计算机

视觉任务,其在效果和性能方面还有较大的提升空间,并且存

在巨大的研究潜力,寻找又好又快的方法是研究人员的目标.

未来多目标跟踪的对象初始化方法可以从以下角度进行进一

步研究.

(１)多目标跟踪问题根据对象初始化方法的不同,可以抽

象成为不同的解决框架,而这些转换后的框架仍然有较大的

改进空间,如多假设跟踪方法中对于遮挡问题的处理、网络流

方法中的多元成本融合问题.
(２)每一种对象初始化方法对应了一种问题的解决思路,

而不同的对象初始化方法各有优劣.本文从４个方面综述了

多目标跟踪的不同对象初始化方法和问题转化,从经验上来

说,仍然存在新的对象初始化方法,因此未来可以探索新的对

象初始化方法,即新的多目标跟踪问题框架.

(３)近年来,深度学习方法在计算机视觉任务中被广泛关

注和应用.基于深度学习的多目标跟踪算法在准确性上超过

了传统方法,并且能够处理对象丢失和遮挡问题,但是该网络

的训练和调整会耗费大量的计算资源,对于某些极端场景或

者网络本身庞大的规模,其训练和调整过程会耗费几天甚至

一个月的时间,因此基于深度学习的 MOT 框架可以从网络

规模、时间与准确性的平衡方面进行改进和优化.

(４)除了单摄像头跟踪以外,多摄像头、多视角模式的

多目标跟踪算法也有较大潜力,能弥补单摄像头对目标外观

和运动模型信息缺失的缺点.直观上,多摄像头是利用多个

单摄像头对目标进行跟踪,但是,实际上除了利用摄像头以

外,还可以利用其他信息采集器采集目标信息.当前已有的

多摄像头下的多目标跟踪方法没有统一的标准,因此未来对

于多目标跟踪问题的研究 可以结合多摄像头和其他信息采

集器,如利用各种传感器来进行信息辅助,使其在多目标跟踪

问题的对象初始化中获得更多、更全面的信息.

结束语　对象初始化方法不同,处理多目标跟踪问题的

思路也不同,本文从多假设跟踪、网络流方法、深度学习方法

和主题发现４个方面综述了多目标跟踪的对象初始化方法.

多目标跟踪根据不同的对象初始化方法被建模为不同的问题

框架,每个框架下的任务转换和对象映射各有特点,而处理流

程的不同也使得这些框架各有优劣,合理转换多目标跟踪中

的对象模型是这些框架的共同点.当前多目标跟踪准确性仍

然存在较大的提升空间,而相对准确的跟踪方法又需要大量

的时间和计算成本,因此需要实现效果和性能的平衡.未来

可以根据现有的问题框架,优化或改进这些框架中未解决的

问题;此外,也可以根据多目标跟踪问题的特点,提出新的对

象初始化方法,从而建立新的问题框架.

参 考 文 献

[１] LEALＧTAIXÉ L,MILAN A,REID I,etal．MOT Challenge

２０１５:TowardsaBenchmarkfor MultiＧTargetTracking[EB/

OL]．(２０１５Ｇ０４Ｇ０１)[２０２０Ｇ１１Ｇ２７]．https://ui．adsabs．harvard．

edu/abs/２０１５arXiv１５０４０１９４２L．
[２] KHALKHALIMB,VAHEDIANA,YAZDIHS．MultiＧTarget

StateEstimationUsingInteractiveKalmanFilterforMultiＧVeＧ

hicleTracking[J]．IEEETransactionsonIntelligentTransporＧ

tationSystems,２０２０,２１(３):１１３１Ｇ１１４４．
[３] LUOZZ,ATTARIM,HABIBIS,etal．OnlineMultipleMaＧ

neuvering Vehicle Tracking System Based on MultiＧModel

SmoothVariableStructureFilter[J]．IEEETransactionsonInＧ

telligentTransportationSystems,２０２０,２１(２):６０３Ｇ６１６．
[４] DU Y,WEISG,CHAILG．ParticleFilterBasedObjectTracＧ

kingof３DSparsePointCloudsforAutopilot[C]∥２０１８Chinese

AutomationCongress．２０１８:１１０２Ｇ１１０７．
[５] LIU Y,ZHANG W X,YANG Y,et al．RAMTEL:Robust

AcousticMotionTrackingUsingExtremeLearningMachinefor

SmartCities[J]．IEEEInternetThings,２０１９,６(５):７５５５Ｇ７５６９．
[６] BLOISID,IOCCHIL．ArgosＧaVideoSurveillanceSystemfor

BoatTrafficMonitoringinVenice[J]．InternationalJournalof

PatternRecognitionand ArtificialIntelligence,２００９,２３(７):

１４７７Ｇ１５０２．
[７] NANAWAREVS,NERKAR M H,PATILC M．AReviewof

theDetection Methodologiesof Multiple Human Tracking &

ActionRecognitioninaRealTimeVideoSurveillance[C]∥２０１７

IEEEInternationalConferenceonPower,Control,Signalsand

InstrumentationEngineering．２０１７:２４８４Ｇ２４８９．
[８] ZHOU LF,TOKEKARP．ActiveTargetTracking WithSelfＧ

TriggeredCommunicationsin MultiＧRobotTeams[J]．IEEE

８５１ ComputerScience 计算机科学 Vol．４９,No．３,Mar．２０２２



Transactionson AutomationScienceand Engineering,２０１９,

１６(３):１０８５Ｇ１０９６．
[９] VALDIVIAＧGRANDA W A．Biosurveillance enterprise for

operationalawareness,agenomicＧbasedapproachfortracking

pathogenvirulence[J]．Virulence,２０１３,４(８):７４５Ｇ７５１．
[１０]SHAH P,FAZA A,NIMMALA R,etal．InfraredandInertial

TrackingintheImmersive AudioEnvironmentforEnhanced

MilitaryTraining[C]∥２０１２IEEEInternationalConferenceon

MultimediaandExpoWorkshops．２０１２:１８１Ｇ１８６．
[１１]SENGKY,CHENY,CHAIK M A,etal．TrackingBodyCore

Temperaturein MilitaryThermalEnvironments:AnExtended

KalmanFilterApproach[C]∥IEEEInternationalConferenceon

WearableandImplantableBodySensorNetworks．２０１６:２９６Ｇ

２９９．
[１２]ZHANGJM,PRESTILL,SCLAROFFS．OnlineMultiＧPerson

TrackingbyTrackerHierarchy[C]∥２０１２IEEENinthInternaＧ

tionalConferenceonAdvancedVideoandSignalＧBasedSurveilＧ

lance．２０１２:３７９Ｇ３８５．
[１３]RISTANIE,TOMASIC．TrackingMultiplePeopleOnlineand

inRealTime[J]．LectureNotesinComputerScience,２０１５,

９００７:４４４Ｇ４５９．
[１４]QIN Z,SHELTON C R．Improving MultiＧtargetTrackingvia

SocialGrouping[C]∥IEEEConferenceonComputerVisionand

PatternRecognition．２０１２:１９７２Ｇ１９７８．
[１５]BOSE B,WANG X,GRIMSON E．MultiＧclassobjecttracking

algorithmthathandlesfragmentationandgrouping[C]∥IEEE

ConferenceonComputerVisionandPatternRecognition．２００７:

１５６７Ｇ１５７４．
[１６]CHOIW G．NearＧOnlineMultiＧtargetTrackingwithAggregaＧ

tedLocalFlowDescriptor[C]∥IEEEConferenceonComputer

Vision．２０１５:３０２９Ｇ３０３７．
[１７]SONGJ,CHO H,YOONS M．TargetObjectTrackingＧBased

３DObjectReconstructioninaMultipleCameraEnvironmentin

RealTime[C]∥AsianConferenceonIntelligentInformation

andDatabaseSystems．２０１７．
[１８]TESFAYE Y T,ZEMENE E,PRATI A,et al．MultiＧtarget

TrackinginMultipleNonＧoverlappingCamerasUsingFastＧConＧ

strainedDominantSets[J]．InternationalJournalofComputer

Vision,２０１９,１２７(９):１３０３Ｇ１３２０．
[１９]WU B,NEVATIA R．Detectionandtrackingofmultiple,parＧ

tiallyoccludedhumansbyBayesiancombinationofedgeletbased

partdetectors[J]．InternationalJournalofComputerVision,

２００７,７５(２):２４７Ｇ２６６．
[２０]SVENSSOND,ULMKEM,DANIELSSONL．JointprobabilisＧ

ticdataassociationfilterforpartiallyunresolvedtargetgroups
[C]∥InformationFusion．２０１１．

[２１]LEALＧTAIXÉL,MILAN A,SCHINDLER K,etal．Tracking

theTrackers:AnAnalysisoftheStateoftheArtin Multiple

ObjectTracking[EB/OL]．(２０１７Ｇ０４Ｇ０１)[２０２０Ｇ１１Ｇ２７]．https://

ui．adsabs．harvard．edu/abs/２０１７arXiv１７０４０２７８１L．
[２２]DENDORFERP,REZATOFIGHIH,MILANA,etal．CVPR１９

TrackingandDetectionChallenge:Howcrowdedcanitget[EB/

OL]．(２０１９Ｇ０６Ｇ０１)[２０２０Ｇ１１Ｇ２７]．https://ui．adsabs．harvard．

edu/abs/２０１９arXiv１９０６０４５６７D．

[２３]SUGIMURA D,KITANIK M,OKABET,etal．UsingIndiviＧ

dualitytoTrackIndividuals:ClusteringIndividualTrajectories

inCrowdsusingLocalAppearanceandFrequencyTrait[C]∥

IEEEInternationalConferenceonComputerVision．２００９:１４６７Ｇ

１４７４．
[２４]YOONJH,LEECR,YANG M H,etal．StructuralConstraint

DataAssociationforOnlineMultiＧobjectTracking[J]．InternaＧ

tionalJournalofComputerVision,２０１９,１２７(１):１Ｇ２１．
[２５]KUOCH,HUANGC,NEVATIAR．InterＧcameraAssociation

ofMultiＧtargetTracksbyOnＧLineLearnedAppearanceAffinity

Models[J]．LectureNotesinComputerScience,２０１０,６３１１:３８３Ｇ

３９６．
[２６]NITTID,CHLIVEROSG,PATERAKIM,etal．Applicationof

DynamicDistributionalClausesforMultiＧhypothesisInitializaＧ

tionin ModelＧbasedObjectTracking[C]∥Proceedingsofthe

２０１４９thInternationalConferenceonComputerVision,Theory

andApplications．２０１４:２５６Ｇ２６１．
[２７]LUO W,XINGJ,ZHANGX,etal．MultipleObjectTracking:A

LiteratureReview[EB/OL]．(２０１７Ｇ０５Ｇ２２)[２０２０Ｇ１１Ｇ２７]．htＧ

tps://arxiv．org/abs/１４０９．７６１８．
[２８]XUYK,ZHOUXL,CHENSY,etal．DeeplearningformultiＧ

pleobjecttracking:asurvey[J]．IET ComputerVision,２０１９,

１３(４):３５５Ｇ３６８．
[２９]OH S,RUSSELL S,SASTRY S．MarkovChain MonteCarlo

DataAssociationforMultiＧTargetTracking[J]．IEEETransacＧ

tionsonAutomaticControl,２００９,５４(３):４８１Ｇ４９７．
[３０]FANLT,WANGZL,CAIBG,etal．ASurveyon Multiple

ObjectTrackingAlgorithm[C]∥２０１６IEEEInternationalConＧ

ferenceonInformationandAutomation．２０１６:１８５５Ｇ１８６２．
[３１]BAESH．SurveyofamplitudeＧaidedmultiＧtargettrackingmetＧ

hods[J]．IET RadarSonarandNavigation,２０１９,１３(２):２４３Ｇ

２５３．
[３２]FENGXY,MEIW,HUDS．AReviewofVisualTrackingwith

DeepLearning[C]∥InternationalConferenceonArtificialIntelＧ

ligenceandIndustrialEngineering．２０１６．
[３３]CIAPARRONE G,SÁNCHEZ F L,TABIK S,et al．Deep

LearninginVideo MultiＧObjectTracking:ASurvey２０１９[EB/

OL]．(２０１９Ｇ０６Ｇ０１)[２０２０Ｇ１１Ｇ２７]．https://ui．adsabs．harvard．

edu/abs/２０１９arXiv１９０７１２７４０C．
[３４]CAMPLANIM,PAIEMENTA,MIRMEHDIM,etal．Multiple

humantrackinginRGBＧdepthdata:asurvey[J]．IETComputer

Vision,２０１７,１１(４):２６５Ｇ２８５．
[３５]ATH G D,EVERSON R．VisualObjectTracking:TheInitiaＧ

lisationProblem[C]∥２０１８１５thConferenceonComputerand

RobotVision．２０１８:１４２Ｇ１４９．
[３６]ULLAH M,CHEIKHFA．ADirectedSparseGraphicalModel

forMultiＧTargetTracking[C]∥２０１８IEEE/CVFConferenceon

ComputerVisionandPattern Recognition Workshops．２０１８:

１８９７Ｇ１９０４．
[３７]KIERITZH,HUBNER W,ARENSM．JointdetectionandonＧ

linemultiＧobjecttracking[C]∥IEEEComputerSocietyConfeＧ

rence．２０１８:１５４０Ｇ１５４８．
[３８]YUFW,LIWB,LIQQ,etal．POI:MultipleObjectTracking

withHighPerformanceDetectionandAppearanceFeature[J]．

９５１文成宇,等:多目标跟踪的对象初始化综述



LectureNotesinComputerScience,２０１６,９９１４:３６Ｇ４２．
[３９]WOJKEN,BEWLEYA,PAULUSD．SimpleOnlineandRealＧ

timeTrackingwithaDeepAssociationMetric[J]．IEEETranＧ

sactionsonImageProcessing,２０１７:３６４５Ｇ３６４９．
[４０]MAHMOUDI N,AHADI S M,RAHMATI M．MultiＧtarget

trackingusingCNNＧbasedfeatures:CNNMTT[J]．Multimed

ToolsApplication,２０１９,７８(６):７０７７Ｇ７０９６．
[４１]ZHANGY,WANGC,WANGX,etal．FairMOT:OntheFairＧ

nessof Detection and ReＧIdentificationin Multiple Object

Tracking２０２０[EB/OL]．(２０２０Ｇ０４Ｇ０１)[２０２０Ｇ１１Ｇ２７]．https://

ui．adsabs．harvard．edu/abs/２０２０arXiv２００４０１８８８Z．
[４２]WANGY,WENGX,KITANIK．JointDetectionandMultiＧObＧ

jectTrackingwithGraphNeuralNetworks[EB/OL]．(２０２０Ｇ０６Ｇ

２３)[２０２０Ｇ１１Ｇ２７]．https://arxiv．org/abs/２００６．１３１６４v２．
[４３]WAN X,CAO J,ZHOU S,et al．EndＧtoＧEnd MultiＧObject

TrackingwithGlobalResponseMap２０２０[EB/OL]．(２０２０Ｇ０７Ｇ

０１)[２０２０Ｇ１１Ｇ２７]．https://ui．adsabs．harvard．edu/abs/２０２０

arXiv２００７０６３４４W．
[４４]FANG K,XIANG Y ,LIXC,etal．RecurrentAutoregressive

NetworksforOnline MultiＧObjectTracking[C]∥２０１８IEEE

WinterConferenceonApplicationsofComputerVision．２０１８:

４６６Ｇ４７５．
[４５]REIDD．AnAlgorithmforTrackingMultipleTargets[J]．IEEE

TransactiononAutomaticsControl,１９７９,２４(６):１２０２Ｇ１２１１．
[４６]HAN M,XU W,TAOH,etal．Analgorithmformultipleobject

trajectorytracking[C]∥IEEEComputerSocietyConferenceon

ComputerVisionandPatternRecognition．２００４:８６４Ｇ８７１．
[４７]PAPAGEORGIOU D J,SAPUKAS M R．The Maximum

WeightIndependentSetProblemforDataAssociationinMultiＧ

pleHypothesisTracking[J]．LectureNotesinControlandInＧ

formationSciences,２００９,３８１:２３５Ｇ２５５．
[４８]BRENDEL W,AMER M,TODOROVIC S．Multiobject TracＧ

kingas Maximum WeightIndependentSet[C]∥２０１１IEEE

ConferenceonComputerVisionandPatternRecognition．２０１１:

１２７３Ｇ１２８０．
[４９]SHENG H,CHEN J H,ZHANG Y,etal．Iterative Multiple

HypothesisTrackingWithTrackletＧLevelAssociation[J]．IEEE

TransactionsonCircuitsandSystemsforVideoTechnology,

２０１９,２９(１２):３６６０Ｇ３６７２．
[５０]KIM C,LIFX,CIPTADIA,etal．MultipleHypothesisTracＧ

kingRevisited[C]∥IEEEInternationalConferenceonComputＧ

erVision．２０１５:４６９６Ｇ４７０４．
[５１]KOJIMA M,KAMEDA H,TSUJIMICHIS,etal．Astudyof

targettrackingusingtrackＧorientedmultiplehypothesistracking
[C]∥Sice＇９８ＧProceedingsofthe３７thSiceAnnualConference．

１９９８:９３３Ｇ９３８．
[５２]YOOH,KIM K,BYEON M,etal．OnlineSchemeforMultiple

CameraMultipleTargetTrackingBasedonMultipleHypothesis

Tracking[J]．IEEE TransactionsonCircuitsandSystemsfor

VideoTechnology,２０１７,２７(３):４５４Ｇ４６９．
[５３]AHMADIK,SALARIE．AnovelMultipleHypothesisTesting

(MHT)schemefortrackingofdimobjects[C]∥IEEEInternaＧ

tionalConferenceonElectro/informationTechnology．２０１５．
[５４]WANGXC,TURETKENE,FLEURETF,etal．TrackingInＧ

teractingObjectsUsingIntertwinedFlows[J]．IEEE TransacＧ

tionson Pattern Analysis and MachineIntelligence,２０１６,

３８(１１):２３１２Ｇ２３２６．
[５５]PIRSIAVASH H,RAMANAN D,FOWLKES C C．GloballyＧ

OptimalGreedyAlgorithmsforTrackingaVariableNumberof

Objects[C]∥２０１１IEEEConferenceonComputerVisionand

PatternRecognition．２０１１:１２０１Ｇ１２０８．
[５６]TANGSY,ANDRESB,ANDRILUKA M,etal．SubgraphDeＧ

compositionforMultiＧTargetTracking[C]∥２０１５IEEEConfeＧ

renceonComputerVisionandPatternRecognition．２０１５:５０３３Ｇ

５０４１．
[５７]DEHGHAN A,ASSARIS M,SHAH M．GMMCP Tracker:

GloballyOptimalGeneralized Maximum MultiCliqueProblem

forMultipleObjectTracking[C]∥２０１５IEEEConferenceon

ComputerVisionandPatternRecognition．２０１５:４０９１Ｇ４０９９．
[５８]XUYK,QINL,HUANGQ M．CouplingRerankingandStrucＧ

turedOutputSVMCoＧTrainforMultitargetTracking[J]．IEEE

TransactionsonCircuitsandSystemsforVideoTechnology,

２０１６,２６(６):１０８４Ｇ１０９８．
[５９]KUMAR R,CHARPIAT G,THONNAT M．Multiple Object

TrackingbyEfficientGraphPartitioning[C]∥AsianConfeＧ

renceonComputerVision．２０１４．
[６０]ZHANG L,LI Y,NEVATIA R．Globaldataassociationfor

multiＧobjecttrackingusingnetworkflows[C]∥２００８IEEE

ComputerSocietyConferenceonComputerVisionandPattern

Recognition．２００８:１８８１Ｇ１８８８．
[６１]BERCLAZJ,FLEURETF,TURETKENE,etal．MultipleObＧ

jectTracking UsingKＧShortestPathsOptimization[J]．IEEE

Transactionson Pattern Analysisand MachineIntelligence,

２０１１,３３(９):１８０６Ｇ１８１９．
[６２]UZUNC,DEMIREKLER M．StochasticDynamicProgramming

BasedResourceAllocationforMultiTargetTrackingforElecＧ

tronicallySteeredAntennaRadar[C]∥２０１５２３rdSignalProＧ

cessingand Communications Applications Conference．２０１５:

８６７Ｇ８７０．
[６３]HUANG C,WU B,NEVATIA R．RobustObjectTrackingby

HierarchicalAssociationofDetectionResponses[C]∥European

ConferenceonComputerVision．２００８:７８８Ｇ８０１．
[６４]KUO C H,HUANG C,NEVATIA R．MultiＧTargetTracking

byOnＧLineLearnedDiscriminativeAppearance Models[C]∥

２０１０IEEEConferenceonComputerVisionandPatternRecogＧ

nition．２０１０:６８５Ｇ６９２．
[６５]BUTT A A,COLLINSRT．MultiＧtargetTrackingbyLagranＧ

gianRelaxationtoMinＧCostNetworkFlow[C]∥IEEEConfeＧ

renceonComputerVisionandPatternRecognition．２０１３:１８４６Ｇ

１８５３．
[６６]WANGB,WANGG,CHANKL,etal．TrackletAssociationby

OnlineTargetＧSpecificMetricLearningandCoherentDynamics

Estimation[J]．IEEETransactionsonPatternAnalysisandMaＧ

chineIntelligence,２０１７,３９(３):５８９Ｇ６０２．
[６７]MILAN A,ROTH S,SCHINDLER K．ContinuousEnergy MiＧ

nimizationforMultitargetTracking[J]．IEEETransactionson

PatternAnalysisandMachineIntelligence,２０１４,３６(１):５８Ｇ７２．
[６８]MILANA,SCHINDLERK,ROTHS．DetectionandTrajectoＧ

０６１ ComputerScience 计算机科学 Vol．４９,No．３,Mar．２０２２



ryＧLevelExclusioninMultipleObjectTracking[C]∥Computer

VisionandPatternRecognition．２０１３．
[６９]CHARIV,LACOSTEＧJULIEN S,LAPTEVI,etal．OnPairＧ

wiseCostsforNetworkFlow MultiＧObjectTracking[C]∥２０１５

IEEEConferenceonComputerVisionandPatternRecognition．

２０１５:５５３７Ｇ５５４５．
[７０]LENZ P,GEIGER A,URTASUN R．FollowMe:EfficientOnＧ

lineMinＧCostFlowTrackingwithBoundedMemoryandComＧ

putation[C]∥IEEEInternationalConferenceonComputerViＧ

sion．２０１５:４３６４Ｇ４３７２．
[７１]BAESH,YOON KJ．ConfidenceＧBasedDataAssociationand

DiscriminativeDeep AppearanceLearningfor Robust Online

MultiＧObjectTracking[J]．IEEETransactionsonPatternAnalＧ

ysisandMachineIntelligence,２０１８,４０(３):５９５Ｇ６１０．
[７２]SADEGHIANA,ALAHIA,SAVARESES．TrackingTheUnＧ

trackable:Learningto Track MultipleCueswithLongＧTerm

Dependencies[C]∥２０１７IEEEInternationalConferenceon

ComputerVision．２０１７:３００Ｇ３１１．
[７３]LIHX,LIY,PORIKLIF．DeepTrack:LearningDiscriminative

FeatureRepresentationsOnlineforRobustVisualTracking[J]．

IEEETransactionsonImageProcessing,２０１６,２５(４):１８３４Ｇ

１８４８．
[７４]FANJL,XU W,WUY,etal．HumanTrackingUsingConvoluＧ

tionalNeuralNetworks[J]．IEEETransactionsonNeuralNetＧ

works,２０１０,２１(１０):１６１０Ｇ１６２３．
[７５]ZHOUZW,XINGJL,ZHANG M D,etal．OnlineMultiＧTarＧ

getTrackingwithTensorＧBased HighＧOrderGraph Matching
[C]∥２０１８２４thInternationalConferenceonPatternRecogniＧ

tion(ICPR)．２０１８:１８０９Ｇ１８１４．
[７６]ZENGXY,OUYANG W L,WANG M,etal．DeepLearningof

SceneＧSpecificClassifierforPedestrian Detection[J]．Lecture

NotesinComputerScience,２０１４,８６９１:４７２Ｇ４８７．
[７７]BAE S H,YOON KJ．RobustOnline MultiＧObjectTracking

basedonTrackletConfidenceandOnlineDiscriminativeAppeaＧ

ranceLearning[C]∥IEEEConferenceonComputerVisionand

PatternRecognition．２０１４:１２１８Ｇ１２２５．
[７８]GIRSHICKR,DONAHUEJ,DARRELLT,etal．RichFeature

HierarchiesforAccurateObjectDetectionandSemanticSegＧ

mentation[C]∥IEEEConferenceonComputerVisionandPatＧ

ternRecognition．２０１４:５８０Ｇ５８７．
[７９]RENS,HE K,GIRSHICK R,etal．FasterRＧCNN:Towards

RealＧTimeObjectDetection with Region ProposalNetworks
[J]．IEEETransactionsonPatternAnalysisandMachineIntelＧ

ligence,２０１７,３９(６):１１３７Ｇ１１４９．
[８０]HEK M,GKIOXARIG,DOLLARP,etal．MaskRＧCNN[J]．

IEEE TransactionsonPattern Analysisand MachineIntelliＧ

gence,２０１７:２９８０Ｇ２９８８．
[８１]REDMONJ,FARHADIA．YOLO９０００:Better,Faster,Stronger

[C]∥IEEEConferenceonComputerVisionandPatternRecogＧ

nition．２０１７:６５１７Ｇ６５２５．
[８２]REDMONJ,FARHADIA．YOLOv３:AnIncrementalImproveＧ

ment[EB/OL]．(２０１８Ｇ０４Ｇ０８)[２０２０Ｇ１１Ｇ２７]．https://arxiv．org/

abs/１８０４．０２７６７．
[８３]BODLAN,SINGHB,CHELLAPPAR,etal．SoftＧNMSＧImproＧ

vingObjectDetectionWithOneLineofCode[C]∥IEEEInterＧ

nationalConferenceonComputerVision．２０１７:５５６２Ｇ５５７０．
[８４]LAW H,DENGJ．CornerNet:DetectingObjectsasPairedKeyＧ

points[J]．InternationalJournalofComputerVision,２０２０:６４２Ｇ

６５６．
[８５]ZHOUX,WANG D,KRHENBÜHlP．ObjectsasPoints[EB/

OL]．(２０１９Ｇ０４Ｇ１６)[２０２０Ｇ１１Ｇ２７]．https://arxiv．org/abs/１９０４．

０７８５０．
[８６]LAW H,TENGY,RUSSAKOVSKYO,etal．CornerNetＧLite:

EfficientKeypointBasedObjectDetection[EB/OL]．(２０１９Ｇ０４Ｇ

１８)[２０２０Ｇ１１Ｇ２７]．https://arxiv．org/abs/１９０４．０８９００v２．
[８７]MILANA,REZATOFIGHISH,DICK A,etal．OnlineMultiＧ

TargetTrackingUsingRecurrentNeuralNetworks[C]∥ThirＧ

tyＧFirstAaaiConferenceonArtificialIntelligence．２０１７:４２２５Ｇ

４２３２．
[８８]QI C,OUYANG W L,LI H S,et al．Online MultiＧObject

TrackingUsingCNNＧbasedSingleObjectTrackerwithSpatialＧ

TemporalAttentionMechanism[C]∥IEEEInternationalConＧ

ferenceonComputerVision．２０１７:４８４６Ｇ４８５５．
[８９]LEALＧTAIXE L,CANTONＧFERRER C,SCHINDLER K．

Learningbytracking:SiameseCNNforrobusttargetassociation
[C]∥IEEEComputerSocietyConference．２０１６:４１８Ｇ４２５．

[９０]WANGB,WANGL,SHUAIB,etal．JointLearningofConvoＧ

lutionalNeuralNetworksandTemporallyConstrained Metrics

forTrackletAssociation[C]∥IEEEComputerSocietyConfeＧ

rence．２０１６:３８６Ｇ３９３．
[９１]SON J,BAEK M,CHO M,etal．MultiＧObjectTracking with

QuadrupletConvolutionalNeuralNetworks[C]∥３０thIEEE

ConferenceonComputerVisionandPatternRecognition．２０１７:

３７８６Ｇ３７９５．
[９２]TANGSY,ANDRESB,ANDRILUKA M,etal．MultiＧperson

TrackingbyMulticutandDeepMatching[C]∥２０１６European

ConferenceonComputerVisionWorkshops．２０１６:１００Ｇ１１１．
[９３]TANGSY,ANDRILUKA M,ANDRESB,etal．MultiplePeoＧ

pleTrackingbyLifted MulticutandPerson ReＧidentification
[C]∥３０thIEEEConferenceonComputerVisionandPattern

Recognition．２０１７:３７０１Ｇ３７１０．
[９４]SCHULTERS,VERNAZAP,CHOIW,etal．DeepNetwork

FlowforMultiＧObjectTracking[C]∥３０thIEEEConferenceon

ComputerVisionandPatternRecognition．２０１７:２７３０Ｇ２７３９．
[９５]CHEN L,AIHZ,SHANGC,etal．OnlineMultiＧObjectTracＧ

kingwithConvolutionalNeuralNetworks[C]∥IEEEInternaＧ

tionalConferenceonImageProcessing．２０１７:６４５Ｇ６４９．
[９６]TIANYC,DEHGHAN A,SHAH M．OnDetection,DataAsＧ

sociationandSegmentationforMultiＧTargetTracking[J]．IEEE

Transactionson Pattern Analysisand MachineIntelligence,

２０１９,４１(９):２１４６Ｇ２１６０．
[９７]CHUP,FAN H,TANCC,etal．OnlineMultiＧObjectTracking

WithInstanceＧAwareTrackerandDynamicModelRefreshment
[C]∥IEEEWinterConferenceonApplicationsofComputerViＧ

sion．２０１９．
[９８]DAIJF,QIHZ,XIONGY W,etal．DeformableConvolutional

Networks[C]∥IEEEInternationalConferenceonComputerViＧ

sion．２０１７:７６４Ｇ７７３．

１６１文成宇,等:多目标跟踪的对象初始化综述



[９９]ZHUXZ,HU H,LINS,etal．DeformableConvNetsv２:More

Deformable,BetterResults[C]∥２０１９IEEE/CVFConference

onComputer VisionandPattern Recognition (Cvpr２０１９)．

２０１９:９３００Ｇ９３０８．
[１００]HAN K,WANG Y,TIAN Q,etal．GhostNet:MoreFeatures

FromCheapOperations[C]∥CVFConferenceonComputerViＧ

sionandPatternRecognition．２０２０．
[１０１]HANR,FENG W,ZHAOJ,etal．ComplementaryＧView MultiＧ

pleHumanTracking[C]∥ThirtyＧFourthAAAIConferenceon

ArtificialIntelligence．２０２０．
[１０２]LUO W H,STENGER B,ZHAO X W,etal．Trajectoriesas

Topics:MultiＧObjectTrackingby TopicDiscovery[J]．IEEE

TransactionsonImageProcessing,２０１９,２８(１):２４０Ｇ２５２．
[１０３]PAPADIMITRIOUCH,RAGHAVANP,TAMAKIH,etal．

Latentsemanticindexing:Aprobabilisticanalysis[J]．Journalof

ComputerandSystemSciences,１９９８,６１(２):２１７Ｇ２３５．
[１０４]BLEID M,NG A Y,JORDAN MI．LatentDirichletallocation

[C]∥Advancesin NeuralInformation Processing Systems．

２００１．
[１０５]JBABDIS,WOOLRICH M W,BEHRENSTEJ．MultipleＧsubＧ

jectsconnectivityＧbasedparcellationusinghierarchicalDirichlet

processmixturemodels[J]．Neuroimage,２００９,４４(２):３７３Ｇ３８４．
[１０６]TOPKAYA I S,ERDOGAN H,PORIKLI F．Detecting and

TrackingUnknownNumberofObjectswithDirichletProcess

MixtureModelsand MarkovRandom Fields[J]．Advancesin

VisualComputing,２０１３,８０３４:１７８Ｇ１８８．
[１０７]NEISWANGER W,WOOD F,XING E．The Dependent

DirichletProcess MixtureofObjectsforDetectionＧfreeTracＧ

kingandObjectModeling[J]．JournalofMachineLearningReＧ

search,２０１４,３３:６６０Ｇ６６８．
[１０８]FOX E,SUDDERTH E B,WILLSKY A S．Hierarchical

Dirichletprocessesfortrackingmaneuveringtargets[C]∥２００７

Proceedingsofthe１０thInternationalConferenceonInformation

Fusion．２００７．
[１０９]TOPKAYAIS,ERDOGANH,PORIKLIF．Trackletclustering

forrobust multipleobjecttrackingusingdistancedependent

Chineserestaurant processes[J]．SignalImage and Video

Processing,２０１５,１０(５):７９５Ｇ８０２．
[１１０]CAOLL,LIFF．SpatiallycoherentlatenttopicmodelforconＧ

currentsegmentationandclassificationofobjectsandscenes
[C]∥２００７IEEE１１thInternationalConferenceonComputer

Vision．２００７:１０８０Ｇ１０８７．
[１１１]WANG X,GRIMSON E．Spatial Latent Dirichlet Allocation

[C]∥ConferenceonAdvancesinNeuralInformationProcessing

Systems．２００７．
[１１２]VERBEEKJ,TRIGGS W．RegionClassification with Markov

FieldAspectModels[C]∥２００７IEEEComputerSocietyConfeＧ

renceonComputerVisionandPatternRecognition．２００７．
[１１３]WANGXG,MAKT,NGG W,etal．TrajectoryAnalysisand

SemanticRegion Modeling Using Nonparametric Hierarchical

BayesianModels[J]．InternationalJournalofComputerVision,

２０１１,９５(３):２８７Ｇ３１２．
[１１４]WANGC,BLEID,LIFF．SimultaneousImageClassification

andAnnotation[C]∥２００９IEEEConferenceonComputerViＧ

sionandPatternRecognition．２００９．
[１１５]FEIＧFEI L,PERONA P．A Bayesian hierarchical modelfor

learningnaturalscenecategories[C]∥２００５IEEEComputerSoＧ

cietyConferenceonComputerVisionandPatternRecognition．

２００５:５２４Ｇ５３１．

WENChengＧyu,bornin１９９５,postgraＧ
duate．His mainresearchinterestsinＧ
cludemachinelearningandimageproＧ
cessing．

CHENWei,bornin１９７８,Ph．D,profesＧ
sor,isamemberofIEEE．HismainreＧ
searchinterestsinclude machinelearＧ
ning,imageprocessing,andcomputer
networks．

(责任编辑:柯颖)

２６１ ComputerScience 计算机科学 Vol．４９,No．３,Mar．２０２２




