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1 Аннотация 
Цель данной лекции состоит в том, чтобы изучить глубокие нейросетевые модели для решения 

задачи сопровождения объектов на видео (object tracking). 

В начале лекции дается постановка задачи сопровождения объектов. Затем приводится обзор 

широко известных наборов данных и бенчмарков для сопровождения объектов: Multiple Object 

Tracking Challenge [1, 10], Long-Term Visual Object Tracking Benchmark [2, 11], TrackingNet [3, 12] 

и другие. Описываются наиболее используемые показатели качества сопровождения объектов. 

Отдельно рассматриваются показатели сопровождения одиночных объектов: точность (accuracy) и 

надежность (robustness). Определяются показатели сопровождения нескольких объектов: 

достоверность (Multiple Object Tracking Accuracy, MOTA) и точность сопровождения нескольких 

объектов (Multiple Object Tracking Precision, MOTP) [4]. Далее приводится классификация методов 

сопровождения по доступу к данным и классификация глубоких моделей по способу их 

использования в схеме сопровождения через сопоставление объектов. Дается обзор глубоких 

моделей для решения задачи сопровождения объектов. Вначале описывается модель 

DeepSORT [5], которая обеспечивает построение описания изображения объекта с использованием 

глубоких моделей для последующего сопровождения. Далее рассматриваются методы SINT [6], 

SiameseNET [7] и GOTURN [8], которые предполагают встраивание глубоких нейросетевых 

моделей в разные этапы алгоритма сопровождения. В заключении описывается модель, 

построенная на базе рекуррентных сетей, RNN-LSTM [9], которая полностью решает задачу 

сопровождения. 

В настоящее время происходит развитие алгоритмов сопровождения объектов на видео, 

появляются все более крупные наборы данных и разрабатываются новые глубокие модели. На 

текущий момент задачу сопровождения объектов нельзя считать полностью решенной. Однако, 

программные системы, способные сопровождать конкретные классы объектов (автомобили, 

пешеходы) с высокой точностью уже существуют и применяются в промышленности, 

производстве, ритейле. 
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