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Аннотация 

Трекинг маркерных объектов по видеопотоку является важным компонентом для 

понимания состояния и положения объектов на видео. В настоящее время 

популярны модели трекинга, основанные на нейронных сетях. Несмотря на их 

высокую точность, данные модели нередко упускают или путают те или иные 

группы маркерных объектов. В данной работе предлагается нейросетевая модель, 

что корректирует ошибки трекинга маркерных объектов, совершаемые исходной 

моделью, посредством анализа их относительного положения. 
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1. Введение 

В настоящее время крайнюю актуальность имеет задача трекинга маркерных объектов по 

видеопотоку. Данная проблема возникает при создании отслеживании позы тела человека [1, 

2], детектировании ключевых точек лица человека [3]. Рассматриваемые в данной работе 

подходы осуществляют трекинг маркерных объектов посредством свёрточных нейронных 

сетей [4]. 

2. Описание нейросетевой модели трекинга 

Частным случаем задачи трекинга маркерных объектов на видео потоке, представляющим 

особый интерес, является отслеживание позы тела человека. Маркерными объектами в данном 

случае являются ключевые точки на теле человека: колени, кисти и т.д. Зачастую данная задача 

решается с применением нейросетевых моделей [1, 2, 5].  

Одна из проблем, что возникает при применении данных моделей, состоит в том, что они 

нередко путают стороны или не распознают отдельные группы маркерных объектов. В данной 

работе предлагается нейросетевая модель, что позволяет компенсировать данные ошибки, 

посредством регрессии более полного набора маркерных объектов с корректной ориентацией.  

Для оценки качества модели в роли метрики использовалось отношение распознанных 

маркеров к общему числу маркеров: 
1

𝐾
∑ 𝛿i
𝐾
𝑖 ∗ 100%            (1) 

где K – общее число маркеров; δi  равно 1, если i-ый маркер был распознан, и равно 0 в 

противном случае.  
Данная модель увеличивает количество распознанных маркерных объектов тела человека на 

10% в случаях, когда значение метрики (1) меньше среднего по тестовой выборке, а также 

безошибочно корректирует ориентацию (попутанные стороны) маркерных объектов. Рисунок 1 

показывает сдвиг в распределении распознанных точек - распознаётся больше точек. 
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Рисунок 1: Распределение отношения количества распознанных маркеров к общему числу 
маркеров до и после коррекции 

3. Заключение 

В данной работе предложена нейросетевая модель для коррекции ошибок трекинга 

маркерных объектов. Данная модель способна регрессировать недостающие маркерные 

объекты, а также корректировать их порядок, что увеличивает итоговую точность трекинга.  
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