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概要 

 本Þ文w�1複数_×物~\f追跡{zいv1複数物体追跡~従来手法wあ»

SORT ²改良�»�xw ID ¹´ッチ~Z減²目指�2SORT �物体検û²û´

úºĀ{¸sv検û��追跡対í²1»ûþンフ³ûタw予n��位�xþッチ

ンÀ��1追跡 ID ²割ºo»�xw追跡²行う2�{�1SORT �物体検û~失

敗w1追跡|途切¼v�~うxいう問題|あ»2_×物~追跡w�_×物\士~重

zºやぶt{º合いzy|頻発�»�±1_×物~検û{失敗�»�x|あ»2}

~�±1SORT {¸»_×物~追跡w� ID ¹´ッチ|発��や�い2}�w1本

Þ文w� ID ¹´ッチ²Z減�»�±~手法x�v提案�¼vい»牛用 SORT1

BYTE ~機能²組�合わ�1SORT {追ò��2牛用 SORT {¹�<滞留=状態

~機能²採用�»�xw_×物~滞留{対応�»2~�1BYTE {¹�全v~検û

結果²用い�<二段階þッチンÀ=²採用�»�xw_×物\士~ぶt{º合い{

対応�»2 

 ß価実験x�v_×物~×画²用いv1提案手法² SORT1牛用 SORT1BYTE

x ID ¹´ッチ~数w比較��2結果x�v1提案手法|g² ID ¹´ッチ~数²

Z減�»�x|w}vい�2�{�1物体検û{失敗�1追跡|途切¼v�~s�

場面²確認��2Î後~課題x�v�1物体検û~~þ度~向上|挙�¹¼»2~

�1ÎÞ~実験{用い�×画�_×物²見分�や�い環境wあs��±1野�環境

{近い×画w~実験²必要�x考え¹¼»2 
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1. �xめに 

 複数物体追跡(Multiple Object Tracking ; MOT)�1×画ß{写»複数~対í²

追跡�»問題wあ»2複数物体追跡�1防犯fßw~利用1自×運転w~利用1

×物~行×分析zy様々z利用方法|期待�¼vい»2複数物体追跡~手法~ 1

t{ SORT[1]|あ»2SORT �1ý層学習²用い�物体検û²û´úºĀ{¸

sv検û��追跡対í²1»ûþンフ³ûタw予n��位�xþッチンÀ��1

追跡 ID ²割ºo»�xw追跡²行う2ý層学習{¸»物体検û技Û~向上{¸

º1SORT �簡易w高�z手法x�vÿ³{利用�¼v¸う{zsvい»2�{

�1SORT �物体検û結果²利用�»�±1物体検û{失敗�»x1追跡|途切

¼v�~う2特{1物体\士|重zº1一部~��全体|隠¼v�~うº¿ûー

¸ョン|発��»x1物体検û~þ度|OO�v�~う2物体検û{失敗�v追

跡|途切¼v�~s�º1º¿ûー¸ョン{¸sv重zs�物体x誤svþッチ

ンÀ²�¼�º�»x1追跡中~物体~追跡 ID |別~ ID {入¼替わsv�~

う ID ¹´ッチ|発��1追跡~þ度|OO�v�~う2通路上²û×�»人~

追跡~¸う{1一定方向{一定�度wû×�»対í~追跡w�1SORT w² ID

¹´ッチ�}¼程��zい|1人|û�止~s�º1集団wû×��º�»¸う

z一般的z場面w�1ID ¹´ッチ|頻発�»問題|あ»2 

�¼{対�v1²ÿニン�牛²追跡�»�±~牛用 SORT[2]²提案�vい

»2牛�群¼w行×�1滞留�»�± ID ¹´ッチ|発��や�い2}�w1<滞

留=状態²導入�v一f的{追跡対í~検û{失敗�v²}~位�{滞留�ÿ�

vい»x�z�v追跡²ÿ�»¸う{1SORT ²改良��2�¼{¸º ID ¹´

ッチ~頻度²O減w}vい»2 

~�1Zhang ¹�1信頼度~Oい検û結果²全v利用�v追跡²行う

BYTE[3]²提案�vい»2º¿ûー¸ョン等|ÿ�»x1追跡対í~検û結果~



 

 

信頼度|OO�»2従来~ SORT w�1追跡f~誤対応²ÿ��zい¸う1信頼

度~Oい検û結果�Z除�vい�2}~�±1検û失敗xzº ID ¹´ッチ|�

�vい�2BYTE w�1信頼度~高い検û結果{¸»þッチンÀ²行s�後1ë

º~Î跡{対�v信頼度~Oい検û結果²利用�vþッチンÀ�»二段階w~þ

ッチンÀ²行svい»2�¼{¸º1追跡f~誤対応|ßえ»�x²防~tt1

追跡|途切¼v ID ¹´ッチ|ÿ�»�x²O減w}vい»2 

 本|究w�1複数_×物~\f追跡²行う2対íx�»_×物�1数匹w集~

sv体²ß�合s�º1ぶt{º合いz|¹û×��º�»2²ÿニン|対íx

��牛x比較�»x1集団w滞留�»点��vい»|1ぶt{º合い入¼替わº

z|¹比較的高�{û×�»点|uz»2}~�±1¸ºö難z追跡対íwあ

º1ID ¹´ッチ|頻発�»2}�w1ID ¹´ッチ~Z減²実現�»�±{牛用

SORT x BYTE ~ct処理²組�合わ�1SORT ²改良�»2牛用 SORT ~機

能wあ»<滞留=状態²追ò�1<滞留=状態~対í�»ûþンフ³ûタ~予n

²\止�»�xw1隠¼v�~s�~~w÷f間×{zい対í²追跡w}»2~

�1BYTE ~機能wあ»全v~検û²利用��二段階þッチンÀ{¸º1ぶt{

º合う�xw一f的{検û~信頼度|O|s�対í²追跡�ÿ�»�x|û来

»2�~提案手法{¸º ID ¹´ッチ²Z減��»2 

 以O12 章w�複数物体追跡~従来|究{tいvÿべ»23 章w�本|究~目

的wあ»_×物追跡{z�» ID ¹´ッチ{対処�»�±~手法²提案�»24

章w�提案手法~û果²実証�»�±{行s�実験x}~結果{tいvÿべ»2

5 章w�本|究~結果²要約�1Î後~改Õ点{tいvÿべ»2 

  



 

 

2. 複数物体追跡~従来研究 

 

2.1 複数物体追跡と� 

複数物体追跡x�入Û�¼�×画ß内{含~¼»人や自×Îzy~対í²\f

{追跡�»技Ûwあ»2複数物体追跡{�Āッチ型~処理xºンù´ン型~処理

|あ»2Āッチ型�入Û�¼�×画ß~全v~フüーĀ²考慮�1追跡²行う2

Āッチ型�f間的{_後~情報²利用w}»�±1高þ度~追跡²行え»|1実

f間w~追跡²行う�x�w}zい2一方w1ºンù´ン型�現在読�込³wい

»フüーĀx}¼以_~フüーĀ{¹得¹¼�情報~�²用いv追跡²行う2º

ンù´ン型�処理~高�g²重視�1考慮�»フüーĀ|]zい~w1Āッチ型

x比較�»x追跡~þ度|O|sv�~う2 

�{�1近年w�1物体検û²û´úºĀ|発達���x{¸º1�~問題²

ë決��ºンù´ン型~手法x�v<Tracking by Detection(検û{¸»追跡)=

xいう²プýーチ|物体追跡~手法x�v�流{zsv}vい»[4]2Tracking 

by Detection w�×画ß~各フüーĀ{対�v物体検û²行い1}~検û結果x

追跡対í~位�や�度āùāータ1外観特徴zy²対応u�»�xw追跡²行

う2�~ Tracking by Detection {¸ººンù´ン型w²高þ度w高�z追跡²

行う�x|w}»2具体的z手法x�v� SORT[1]や牛用 SORT[2]1BYTE[3]

zy|あ»2 

 

2.2 SORT 

 Simple Online and Real Time Tracking(SORT)[1]� Tracking by Detection ~

²プýーチ{ÿu�複数物体追跡手法~１twあ»2SORT ~流¼²図 1 {示

�2~�1入Û�¼�×画ß~各フüーĀ{対�v物体検û²適用�»2検û~



 

 

結果�Āウン÷³ンÀボッ¿¹(bbox)x|�¼»物体²囲う矩形wè現�»2�

r�¼� bbox ²1保c�vい»追跡 ID ~û×履歴(Î跡){¹割ºû��予n位

�(後ÿ)²S{ÿン¼ú²ン法{¸ºgÕxz»¸う{追跡 ID xþッチンÀ�

�vい�2保c�vい»追跡 ID x対応uい� bbox �1}~ ID ²ct対í~õ

�z位�x�vÎ跡~÷ータ²更õ�»2保c�vい» ID x対応u{z{s�

bbox �1õ� ID ²割º当vvõ�いÎ跡x�v登³�»2~�1数フüーĀ~

間 bbox x対応u{z{s�Î跡�Z除�¼»2kフüーĀ~処理~�±{1Î

跡²S{»ûþンフ³ûタ²用いvkフüーĀw~追跡対í~位�²予n�»2 

以O{各処理~û細{tいvÿべ»2 

 

 

 

 

 

 
 

図 1 SORT ~処理~流¼ 

 

 



 

 

 

2.2.1  物体検出 

 入Û�¼�×画ß~現フüーĀ{対�v追跡対í~位�²特定�»�±{物体

検û²行う2YOLO(You Only Look Once)[5]zy~物体検û²û´úºĀ²用

い»�xw追跡対í~ bbox ²ûÛ�»2YOLO �ý層学習²用い�物体検û法

w1高�z�±ºンù´ン処理{適�vい»2YOLO �画ß²入Ûx�v1bbox

x信頼度¹³²²ûÛx�»2信頼度¹³²x�<bbox |正確{物体²kえ»正

確�=x<¿ù¹分Þ|正�い確÷=²掛�合わ��数値w11 |g大xz»2 

 �~信頼度¹³²|予±設定�¼vい»閾値¸º²Oい bbox �背景zy~誤

検û~ÿ能g|あ»�±1以降~処理w�無視�¼»2 

 

2.2.2  検出結果と追跡 ID~マッチング 

 検û�¼� bbox xÎ跡{¹予n�¼�追跡対í~位�(後ÿ)x~重zº{

¹1ÿン¼ú²ン法²用いv bbox {追跡 ID ²割º当v»2ÿン¼ú²ン法x�

n 人{ n 個~ßÏ²û÷¸�割º当v»�x²考え»<割当問題=²ë�²û´

úºĀ[6]wあ»2各ßÏ² 1 t�t各人{割º当v»f{1¹³²~和|g²

高�z»組�合わ�²求±»2SORT w~þッチンÀ{z�»¹³²x� bbox

x予n位�~重zº部分² IoU ¹³²wè��²~{z»2図 2 { IoU ~_²

示�2IoU x� 2 t~�域|y¼��重zsvい»{²示�指標w12 t~�域

~重zº合svい»部分²12 t~�域²¿��和集合w割s�²~wあ»[7]2 

 



 

 

 
 

図 2 IoU ~_ 

 

2.2.3  追跡 ID~作成と削除 

 追跡対í|õ�{フüーĀ内{入sv}�場合1õ� ID ²_r�»2誤検û

{¸sv追跡対íwzい²~²誤sv登³�»�x²防��±{1õ� ID �対

í物体| 3 フüーĀ連ÿw追跡w}�場合~�登³�¼»2 

 ~�1追跡対í|一定f間検û�¼z{s�場合�1追跡対í|フüーĀ{¹

û�x�z�v}~ ID ²Z除�»2 

 

2.2.4  カルマンフィルタ予測 

 SORT w�物体検û~結果x追跡 ID ²þッチンÀ��»�±{1»ûþンフ

³ûタ²使用�1追跡中~Î跡~kフüーĀw~位�xµ´º²予n�»2»û

þンフ³ûタx�観n��値{¹見えzい<状態=²推定�»�±~手法wあ

»2SORT w�観n�vい»追跡対í�等�度wû×�vい»xî定�1k~フ

üーĀw~位�x}~大}�²予n�»2各フüーĀw~検û結果²利用�»�

xw�度āùāータ~更õ²行う2�¼²繰ºß�v随f追跡�vい»対í~情

報²更õ�»�xw1þ度¸�予n²行う�x|w}»2 

 

 



 

 

2.3 牛用 SORT 

 物体追跡�人²追跡�»�±{利用�¼»�x|[い|1牛²追跡�»�±{

機能²追ò�改良�¼�牛用 SORT[2]²提案�¼vい»2牛�群¼w行×�»

�x|[�1û×�度²遅い~w1重zº滞留~状態|ÿ�ºや��1追跡中~

牛|÷いf間隠¼v�~い ID ¹´ッチ|発��v�~う2物体追跡w�1街頭

~歩行�zy²追跡�»�x|[�1追跡対í|÷f間û�止~»�x²あ~º

想定�vいzい2牛用 SORT �フüーĀ内w検ûw}z�zs�対í�<滞留=

状態x�1ID ²Z除��{保c�ÿ�1Ý検û�¼�際{ ID ²割º当v直��

xw÷f間滞留��牛²追跡�»�x²ÿ能{��2~�1�~Þ{²<画ß~

拡大xÝ検û=や分断�¼�<追跡 ID ~結合=zy~処理²追ò�»�xw1

牛²追跡�»際{発��» ID ¹´ッチ²Z減��2 

 実際{Þ文[2]~実験結果w� SORT ~高�g²保�tt1外観特徴²用い�

追跡x\程度~追跡āフ¹ーþン¹²達r�»�x|w}vい�2 

 

2.4 BYTE 

SORT �先ÿ��通º1物体検û~際{閾値²設�»�xw信頼度¹³²~O

い検û²除外�1誤sv追跡 ID ²登³�»�x²防いwい»2�{�1追跡対

í~検û~信頼度¹³²|º¿ûー¸ョンzy{¸svO�zsv�~s�場

合1信頼度¹³²|閾値²満���x|w}�{1真~追跡対í~検û²除外�

v�~う~w追跡|途切¼1ID ¹´ッチ|発��v�~う2�~問題²ë決�

»�±{ BYTE[3]|提案�¼�2 

BYTE �全v~検û結果²利用�»�xw1ID ¹´ッチ²Z減�»手法wあ

»2検û結果x追跡 ID ~þッチンÀ²二段階{�»�xw1誤検û² SORT x

\様{除外w}»2具体的{�1信頼度¹³²~高い検û結果~�²追跡 ID ~



 

 

õ�登³{利用�1信頼度~Oい検û結果�追跡中~ ID ²割º当v»f~�利

用�»�xw1全v~検û結果²利用�»�x{¸»誤検û~ßò²防いwい

»2Þ文[3]~実験結果{¸»x1BYTE �高�z処理²保�tt1ID ¹´ッチ

~Z減x追跡þ度~向上{rß�vい»2 

  



 

 

3. 複数_動物~同時追跡法 

 

3.1 複数_動物~同時追跡~特性 

 家畜~感染õ対策や医学zy~実験zいv_×物~行×観察�重要z_業{z

»|手_業w行×観察²行う場合1観察�{負担|{{sv�~う2}�w1観

察�»手間²{��{_×物~行×²分析w}»手法|望~¼vい»2 

 Tracking by Detection ~²プýーチ{z�»複数物体追跡~代è的z手法x

�v1SORT |挙�¹¼»|1_×物~追跡{zいv�º¿ûー¸ョン|頻発�

v�~う2_×物�複数w行×�»場合1数匹w集~sv体²ß�合s�º1ぶ

t{º合いz|¹û×��º�»�xw体|隠¼v�~う�x|あ»2単一»ā

ùw~複数物体追跡w�1»āù{¹隠¼v�~s�追跡対í�検ûw}z�z

»�±1追跡|ö難{z»2~�1_×物�個体\士|�vい»�±1外観特徴

²用いvÛ別�»�x²難�い2本|究w�1複数_×物~\f追跡{zいv1

º¿ûー¸ョン{¸» ID ¹´ッチ²Z減�»手法²提案�»2 

 

 

3.2 滞留状態と二段階マッチングを追加wた SORT 

 本|究w�1_×物~追跡{z�»º¿ûー¸ョン²Z減�»�±{1従来手

法x�v_ÿ��1牛用 SORT[2]~機能wあ»1<滞留=状態~導入x»ûþン

フ³ûタ予n~\止1BYTE[3]~機能wあ»1全v~検û²利用��二段階þッ

チンÀ²追ò�� SORT ²使用�»2 

 

 

 



 

 

3.2.1  滞留状態~^入 

 _×物�数匹w集~svþ~sv�~s�場合1}~~~止~svい»f間|

÷い2}~�±»āù~視点w障害物やÞ~個体~後½{隠¼vい»x1検û�

¼z�z»2先ÿ��通º1一定f間検û�¼z{s�追跡 ID �Z除�¼»~

w1»āù{¹隠¼vい»f間|÷�zs�場合1追跡|途切¼»2       

隠¼vい�個体|Ý度検û�¼�際{�õ�い ID |割º当v¹¼1ID ¹´ッ

チ|発��»2}�w1bbox ²割º当v¹¼z{s� ID {�<滞留=xいう状

態²与え»2<滞留=状態~ ID �1一定f間検û�¼z�v²Z除�zい2検û

結果x~þッチンÀ~際{�<滞留=状態~ ID ²割º当v~対íxz»2�¼

{¸º1<滞留=状態~追跡対í|Ý度検û�¼�際{1追跡 ID ²正��割º当

v直��x|w}»2���1»āù~視野{¹追跡対í|外¼v�~う場合

�1滞留状態w�zい~w1フüーĀ外側周¿w検û|途切¼�場合{�}~追

跡 ID ²Z除�»2 

_×物~追跡{zいv²複数~対í|集~sv滞留|発��»2}�w1<滞

留=状態²導入�»�xw ID ¹´ッチ²Z減�»2 

 

3.2.2  カルマンフィルタ予測~停止 

 <滞留=状態~Î跡{対�v1»ûþンフ³ûタw÷期間予n²行うx1滞留

�vい»対í~位�{¹予n位�|外¼v�~う�x|あ»2�¼²防止�»�

±{<滞留=状態~Î跡{対�v�»ûþンフ³ûタ予n²\止�»2 

SORT w用い¹¼»»ûþンフ³ûタw�追跡対í|等�運×�vい»xî定

�»2物体~û×�度�1}¼~w~追跡結果{¸sv予n�¼»|1検û�¼

» bbox {[]~�¼|発��»�xw実際{�追跡対í|止~svいv²�度

� 0 {zsvいzい�x|あ»2�¼{¸º1÷f間滞留�vい»追跡対í~Î



 

 

跡{zいv1滞留�»直_{û×�»予n²�vい�場合1»ûþンフ³ûタ{

¸»予n位�|滞留�vい»位�{¹大}�外¼v�~う恐¼|あ»2}�w1

滞留状態~追跡対í�»ûþンフ³ûタ予n²\止�»2滞留状態~追跡対í|

Ý度×}û��際{1S~Î跡~近�wÝ検û�¼¼�1\� ID ²割ºoº1

追跡²継ÿ�»�x|w}»2 

 

3.2.3  yべて~検出結果~利用 

 従来~複数物体追跡~手法w�物体検û~段階w閾値²設�1信頼度¹³²~

Oい検û結果�以降~処理w無視�¼»2�¼�1背景zy²誤検û�v�~い

不必要z追跡 ID ²登³�»�x²防��±wあ»2�{�1正�い検û対í|

背景やÞ~追跡対íw隠¼v�~うx1検û~þ度|O|sv�~い1閾値{満

�zい場合|あ»2�~f1検û�一度途切¼��x{zsv�~い追跡²途切

¼1ID ¹´ッチ|発��v�~う2�¼²避�»�±{全v~検û結果²追跡

{利用�»2 

 

3.2.4  二段階マッチング~追加 

 全v~検û結果²利用�»x1従来~手法w�1大量~誤検û~追跡 ID ²登

³�v�~うÿ能g|あ»2�¼²防~1追跡~þ度~�²高±»�±{1検û

結果x追跡�vい»Î跡~þッチンÀ²二段階{分�»2図 3 {二段階þッチン

À~流¼²示�2~�1閾値²設�1検û結果²信頼度¹³²~高い²~xOい

²~{分�»2信頼度¹³²~高い²~�1SORT ~処理x\�¸う{1追跡中

~Î跡xþッチンÀ��1ÿン¼ú²ン法w ID ²割ºo»2}~後1対応u{

�{ës�Î跡x信頼度¹³²~Oい検û結果²þッチンÀ��»2þッチンÀ

終了後1ID ²割ºo¹¼z{s�検û結果�õ�z追跡対íx�v登³�¼»



 

 

|1�~f1信頼度¹³²~高い検û結果~�²登³�»2t~º1信頼度¹³

²~Oい検û結果�追跡中~Î跡~�{使用�»2�¼{¸º1追跡中~_×物

~体~一部|重zsv検û結果|一f的{O�zsv²追跡²継ÿ�tt1従来

手法通º背景zy~誤検û²除外�»�x|w}»2 

 

 

 
図 3 二段階þッチンÀ~流¼ 

 

3.3 提案手法~流れ 

 提案手法~流¼²~x±�²~²図 4 示�2~�1入Û�¼�×画ß~フüー

Ā{物体検û²適用�»2閾値²設�1検û結果²高い²~xOい²~{分�»2

�~検û結果x保c�vい»Î跡~予n位�xw1二段階þッチンÀ²行う2予n

{�1»ûþンフ³ûタ²用い»2二段階þッチンÀw�1~�1信頼度¹³²|

高い検û結果²þッチンÀ��»2þッチンÀ{�ÿン¼ú²ン法²用い»2k

{1一度目~þッチンÀwësvい»Î跡~予n位�x1信頼度¹³²~Oい検û

結果wþッチンÀ²行う2二度目~þッチンÀ終了後1Î跡~�³²行う2対応u

{z{s�Î跡�1<滞留=状態x�1追跡 ID ~Z除�行わzい2���1フü

ーĀ外側周¿w検û�¼z�zs�²~�Z除�»2ID ²割º当v¹¼z{s�

検û結果�1õ� ID ²割º当v¹¼»|1信頼度¹³²~高い検û~�²対íx



 

 

�»2�¼¹~処理~後1kフüーĀ~処理~�±{»ûþンフ³ûタw1kフü

ーĀw~追跡対í~位�²予n�»2<滞留=状態~Î跡{tいv�予n²\止�

vz�2 

 

 

 
 

図 4 提案手法~流¼ 

  



 

 

4. 実験評価 

 

4.1 実験データ 

 提案手法~g能²調査�»�±{1実際~_×物~×画ß²使用�v実験²実

施��2実験用~×画�1本学農学部~坂本講師¸º提供�い�2×画~ 1 フü

ーĀ²図 5 {示�2×画�白い箱~中{ 4 匹~þウ¹²撮���²~w1箱~中

{�障害物�zい2×画� 1~3 ~ 3 本用意�1}¼~¼uz»観察×画~中w滞

留やぶt{º合い|発��»部分²切º×svい»2×画~µ´º��べv 1280

×720 xzsvい»2�¼¹~×画�1}¼~¼ 40 û程度~÷�{切º×svい

»2 

 

 

 



 

 

 
図 5 実験×画~一部 

 

 



 

 

4.2 提案手法~評価 

 実験w�1提案手法x1SORT1牛用 SORT1BYTE ~ 3 t~従来手法² ID ¹

´ッチ~数w比較��2検û~þ度|高{s��±1物体検û~際{用い»閾値�

0.7 x��2ID ¹´ッチ�1追跡中~ ID |別~ ID {入¼替わsv�~う�xz

~w1ID ¹´ッチ~数�追跡中{失敗��数²示��x{z»2 

 入Û×画x�v 3 t~×画²用い�2以O1×画 1~3 x|ぶ2�~追跡結果²

è 1~3 {示�2SORT �1_×物~行×²考慮��処理²�zい�±1×画 1~3

~全v{zいvg² ID ¹´ッチ|[�zs�2~�1×画 1 x×画 3 �滞留~場

面|[{s��±1牛用 SORT ~方| BYTE ¸º²良い追跡結果²得¹¼vい»2

×画 2 �ぶt{º合い~場面|[{s��±1BYTE ~方|牛用 SORT ¸º²良

い結果|得¹¼vい�2×画 1~3 全v{zいv1提案手法|1g² ID ¹´ッチ

|]z{s��±1g²追跡~þ度|高{s�x言え»2 

 

 

è 1 ×画 1 ~結果 

 

 

è 2 ×画 2 ~結果 

 

 

IDスイッチ数
SORT 43

BYTE 18

牛用SORT 13

提案手法 9

IDスイッチ数
SORT 20

BYTE 8

牛用SORT 12

提案手法 6



 

 

è 3 ×画 3 ~結果 

 

 

 

 

4.3 実験結果~分析 

 追跡結果{¹提案手法~分析²行う2図 6 {�1º¿ûー¸ョン|発���際

~追跡~様子²示�vい»2(b)w ID 6 ~þウ¹|×いvいzい ID 3 ~þウ¹~

上{乗sv検û²途切¼��1(c)x(d)w ID 3 ²割º当v¹¼vい�þウ¹|Ý

度検û�¼vい»2分Ü�vい»|1(c)�<滞留=状態²導入�vいzい手法

(SORT)w1(d)�<滞留=状態²導入��提案手法wあ»2SORT w�検û|途

切¼v��¹��»x ID |Z除�¼»2}~�±(c)w�1\�þウ¹{õ�い

ID 9 |割º当v¹¼1ID ¹´ッチ|発��vい»2一方w1<滞留=状態²導入

�vい»提案手法w�1S~ ID 3 ²保t�x|w}vい»2 

 

 

 

IDスイッチ数
SORT 50

BYTE 21

牛用SORT 18

提案手法 12



 

 

 
図 6 º¿ûー¸ョン発�f~追跡~様子(1) 

図 7 � 4 匹~þウ¹|重zº合svい»場面wあ»2SORT w追跡²行s�

(a)w�1複雑zº¿ûー¸ョン|発��vい»�±12 匹�{追跡w}vいz

い2提案手法w追跡²行s�(b)�一番O{い»þウ¹以外~ 3 匹²追跡w}v

い»2ID 21 ~þウ¹�1閾値以O~信頼度¹³²wあ»|1¹³²~Oい検û

結果²追跡{用い»提案手法w�1ID ²割ºo»�x|û来vい»2 

 

 

 



 

 

 
図 7 º¿ûー¸ョン発�f~追跡~様子(2) 

 

 

 

 k{1提案手法w追跡w}z{s�例²®明�»2図 8 �1þウ¹|�¼違う

場面w~提案手法~処理~様子wあ»2ID 1 x ID 2 ²ctþウ¹|�¼違s�後

{(b)w ID 1 ~þウ¹~ ID |失わ¼(c)w ID ¹´ッチ|発��vい»2�~ßö

�検û{あ»x考え¹¼»2Āウン÷³ンÀボッ¿¹{注目�»x1二匹~þウ¹

²一匹~þウ¹x�v検û�vい»2þウ¹\士|ぶt{º合う場面~�±1二段

階þッチンÀ{¸»処理w~対応|必要xz»|1単{信頼度¹³²|O|»�

xw検û|失わ¼vい»~w�zい�±1二段階þッチンÀ{¸»処理w²ë決

�»�x|w}zい2 

 �~Þ{²数匹~þウ¹~上O関係|短f間w_度²変W��場合�1検û~

継ÿ{失敗�1ID ¹´ッチ|発���2 

 

 



 

 

 
図 8 追跡w}z{s�例 

 

 

4.4 考察 

 実験~結果²考察�»23 t×画²使用�v追跡²行s�|1y~×画~追跡結

果w²1牛用 SORT x BYTE ~ ID ¹´ッチ~数�従来~ SORT x比べv]z�

zsvい�2�¹{1提案手法~ ID ¹´ッチ~数� 2 t~手法x比べ»x]z�

zsvい�2~�14.3 ûw²ÿべ�¸う{1º¿ûー¸ョン|発���際{²1

追ò��機能{¸ºº¿ûー¸ョン²Z減�»�x|確認w}�2 

�¼¹~結果{¹1提案手法�1牛用 SORT ~<滞留=状態~機能x BYTE ~

<二段階þッチンÀ=~機能~両方²組�合わ�»�xw1_×物追跡{zいv発

��»º¿ûー¸ョン{¸» ID ¹´ッチ²従来手法¸º²Z減w}�x考え¹

¼»2 

  



 

 

5. おわりに 

 本|究w�1º¿ûー¸ョン|[�発��»複数_×物~\f追跡~�±{1

SORT { ID ¹´ッチ²Z減�»�±~処理²追ò�»�xw改良²行s�2 

 _×物|÷f間重zº合sv×{zい場合{対応�»�±{<滞留=状態²追ò

��2~�1検û¹³²~OO{¸sv検û|途切¼»�x²防��±{1検û¹

³²~Oい検û²利用�1二段階þッチンÀ²行s�2�¼¹~機能²追ò�»�

x{¸º1ID ¹´ッチ~Z減²試��2実際{実験{¹1追ò��機能|º¿û

ー¸ョン{対応�»�x{¸sv ID ¹´ッチ²Z減��vい»�x²確認w}

�2 

 Î後~課題x�v�1実験w発���¸うz 2 匹~個体² 1 匹x�v検û��

場合~対応|挙�¹¼»2提案手法w�対応w}zい�±1物体検û~~向上やõ

�z手法{¸»追跡þ度~向上|必要{z»x考え¹¼»2~�1本実験~_×物

追跡�認Û�や�い背景wあs��±安定��検û結果|得¹¼vい�|1実際

{_×物|�o�»環境w�検ûþ度~OO|考え¹¼»2実用g²検証�»�

±{�野�環境{近い状態w~実験²必要�x考え¹¼»2 
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