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Tracker-y

 Detektor spracuva kazdy obrazok zvlast’,
zatial’ Co tracker pracuje vZdy s videom

 Jednoduchy tracker = detector + outlier
filtering



Kalmanov filter

O nejakom systeme vieme z jeho vnutorneho stavu
predikovat’ vyvoj jeho vnutorneho 1 vonkajSieho
stavu, pricom predikcia je zatazena gaussovskym
Sumom

Vonkajsi stav systému vieme odmerat’, pricom
meranie je zatazené gaussovskym sumom.

Kalmanov filter dava optimalny odhad skuto¢ného
vnutorn¢ho 1 vonkajSieho stavu systému za tychto
okolnosti.



Kalmanov filter

Pouziva sa na vyhladenie pohybu trackovaného
objektu (v takom pripade je vnutornym stavom
rychlost’ a vonkajSim poloha)

tracker = detektor + Kalmanov filter

Pricom detektor nemusime volat’ pre kazdy snimok,
ked’ze na urCity Cas sa mozeme spol'ahnut’ na
predikciu. Kalmanov filter taktiez odstranuje falosSné
detekcie

(Kalmanov filter sa dad vyuzit’ aj na filtrovanie Sumu
navideu - kazdy pixel sa riesi zvlast)



MeanShift

1. V ramci nejakeho
regionu mame "
body patriace
sledovanému
objektu 4

2. Region
premiestnime do
ich taziska

3. Proces opakujeme




4.

MeanShift / CamShift tracker

Z vybranej oblasti sa urobi histogram farieb

Urobi sa Sedy backProjection image v ktorom su
farby reprezentované ich vyskytom vo zvolenom
histograme

Pomocou MeanShift posuvame oblast’ tak, ze
zodpoveda najintenzivnejSim bodom. (MeanShift
je vo vSeobecnosti posun z bodu do priemeru
blizkych bodov s podobnou farbou

Pomocou CamShift h’'adame v oblasti spravnu
rotaciu



MeanShift / CamShift tracker




Back projection image




Multiply instance learning (MIL)

* Haar features ] 5 m H

(1) (2)

we put on ROI set of 2, 3 or 4 rectangles

and calculate difference of white and black
areas totals

* |nitial Region of Interest (ROI)

Then we teach Bayes classifier of bags of positive (ROIs
close to the current ROI) and negative (far ROIs) examples

» Motion model: neighborough ROI

we move to neighborough ROI which has the highest
ranging provided by the classifier




MIL tracker (32+Zs, Ta-Za, Ya-Ta, Ya-Ta, a-Ta)
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Dalsie tracker-y
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Inicializacia trackera

» UZivatel’ oznaci objekt na obraze
alebo

* Detektor najde objekt v Standardnej polohe
a vel'’kosti

alebo
« Objekt je zdetekovany detektorom pohybu
Alebo

» Objekt vyCnieva z obrazu (saliency)



Detektor pohybu

« Jednoduchy detektor pohybu porovnava

00
* Le

predchadzajudci a nasledujici obrazok a
hl'ada rozdiely. Tie zodpovedaju konture

nybujuceho sa objektu

nSi detektor je zalozeny detekcn

vycnelkov na obraze



Saliency

,,VyCnelkovitost™
Vyrazné hrany sa podobaju na step function
Vieme, Ze jej FT obsahuje vSetky frekvencie

Ak niekde najdeme vo Fourierovom spektre
vSetky frekvencie, predpokladame, ze to
vycnieva.

Rozdiely v saliency umoznuju kvalitnejsi

detektor pohybu



Saliency




