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В данной работе была выполнена разработка и исследование алгоритмов и методов обнаружения и сопровождения объектов.
В результате проведенных исследований решена задача разработки методов обнаружения и сопровождения разнородных объектов в различных условиях и сценариях.
При этом получены следующие основные научные результаты:
1. Выполнен анализ существующих методов и алгоритмов обнаружения и сопровождения объектов;
2. Разработан алгоритм предварительной обработки изображений, позволяющий устранить искажения, обусловленные недостатками конструкции видеосистемы, за счёт анализа оптического потока, снижающий ошибку при сопровождении на 13,5 %, а также уменьшающий вероятность ложного обнаружения подвижного объекта на 18,6 % в сравнении с алгоритмами обнаружения и сопровождения объекта без стабилизации.
3. Разработан метод обнаружения подвижных объектов, обеспечивающий снижение ошибки, на 27 % за счёт применения анализа векторов оптического потока и их кластеризации на основе метода k-средних в сравнении с методом обнаружения, построенным на межкадровом диспаритете.
4. Разработаны четыре алгоритма сопровождения.
- Первый основан на корреляционном поиске, и отличается от существующего тем, что корреляционный поиск применяется совместно с методом Нелдера-Мида и методом Мультистарт с расположением начальных точек в окрестностях предыдущего расположения объекта, что сокращает количество вызовов ЦФ не
менее, чем « в 7 раз при сравнении с полным перебором.
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· Второй основан на вычислении оптического потока, и отличается от существующего тем, что частично задействуются векторы, полученные на этапе обнаружения объектов, что сокращает вычислительную сложность в « 1,9 раза.
· Третий основан на сопоставлении особых точек и отличается от существующих решений тем, что применен подход разделения точек на квадраты, что сокращает время, затраченное на поиск пары, в « 10 раз в сравнении с алгоритмом полного перебора всех точек- кандидатов.
· Четвертый основан на сегментационной нейронной сети, которая работает на основе данных межкадрового диспаритета и оптического потока и позволяет определять места, в которых происходило движение, что позволяет добиться показателей точности выше на 10 % в сравнении с аналогичным алгоритмом GOTURN.
5. Предложена экспертная система для выбора метода сопровождения, уменьшающая конечную ошибку сопровождения на 14 % в сравнении с принудительным использованием только одного метода сопровождения.
6. Проведены экспериментальные исследования, подтверждающие эффективность разработанных методов.

