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基于行为和部分观测的多目标跟踪

路　红１，２　费树岷１　郑建勇３　 张　涛１

（１东南大学自动化学院，南京 ２１００９６）
（２南京工程学院自动化学院，南京 ２１１１６７）
（３东南大学电气工程学院，南京 ２１００９６）

摘要：针对复杂环境下的多目标跟踪问题提出了一种新的跟踪方法．在检测部分，采用第三级离散小波变换和背
景差分进行了目标分割．在跟踪部分，首先利用卡尔曼滤波器和缩放因子估计目标在下一帧中的中心位置和矩
形框尺寸，然后在中心关联和区域关联的基础上提出了投射率和遮挡率的概念，并结合投射率和遮挡率推断目

标行为．最后针对具体目标行为，自适应地调整跟踪方案和卡尔曼参数实现了多目标跟踪．在遮挡情况下利用部
分观测调整估计框以获得目标测量值和最优框尺寸．提出的方法对处于遮挡、新出现以及稳定等情况下的运动
目标均具有鲁棒的跟踪性能．实验结果表明提出的方法是有效的．
关键词：多目标跟踪；投射率；遮挡率；行为；部分观测；卡尔曼滤波
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