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基于生成式对抗网络与多策略协同框架的目标跟踪方法研究

一. 成果完成人及所在单位： 许瑞，计算机与信息工程学院 指导教师：陈思

二. 成果简介：

为了解决当前目标跟踪算法在处理复杂跟踪场景的能力欠缺，精度、速度与工业落地需求差

别大的问题，项目将生成式对抗网络及协同框架作为研究对象，分别提出了基于生成网络的数据增强

方法、基于判别网络的判别跟踪方法、基于多策略协同框架的复杂场景跟踪方法，进一步将算法迁移，

结合多种计算机视觉技术构建智能交通监控与违章管理系统原型，实现多种场景的高精度检测、识别

与跟踪。

三. 主要研究内容及创新点：

(1) 研究基于生成式对抗网络的跟踪算法，包括：1. 基于生成式对抗网络进行数据增强，解

决正负样本不平衡问题；2. 基于生成式对抗网络进行判别跟踪，解决难样本挖掘的问题。(2) 研究基

于多策略协同框架的目标跟踪算法，包括：1. 提出一种基于多策略的协同跟踪框架，该框架能够结

合在线跟踪器和离线跟踪器的优势使得跟踪器在复杂场景下能够鲁棒跟踪；2. 在所提出的框架（见

图 1）中，设计了一个可变动作集模块、一个模板更新和选择模块以及一个在线可靠性评估模块；其

中可变动作集模块包含了多个动作标签以维持不同的策略，模板更新模块引入了以及单元来维护可靠

的目标外观，在线可靠性评估模块包含了一个评估网络和多个评估函数，分别对跟踪结果、跟踪器和

模板进行评估；通过三个模块的交互，实现自适应的多策略更新；3. 提出一种基于多模板匹配的孪

生跟踪方法，结合多种模板策略挖掘目标历史外观信息；4. 在多个长时跟踪数据集和短时跟踪数据

集中算法都表现 SOTA，包括 OTB2013, OTB2015, UAV123, UAV20L, VOT2016, VOT2018, NFS以及 LaSOT。

(3) 智能交通监控与违章管理系统原型构建（系统首页见图 2），包括：1. 依托多种高新技术构建智能交通平

台的架构；2. 将改进的目标跟踪算法，联合检测、识别等技术实现智能交通系统的底层逻辑。

图 1 基于多策略协同框架的目标跟踪算法 图 2 智能交通监控与违章管理系统首页

四. 主要研究成果及应用情况
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