
Смысл работы (упрощенно): разработать алгоритм, который будет принимать 

картинку, содержащую изображение объекта (эталонное изображение), а, затем, будет 

производить поиск наименее отличающегося от этой картинки объекта в 

последовательности изображений. 

Разработку алгоритма будем выполнять в GNU Octave. 

 

Я декомпозировал для вас задачу на простые шаги. Последовательность действий по 

разработке я вижу такой: 

1. Написать программу, которая загружает в рабочее пространство кадры 

видеопоследовательности и по очереди выводит их на фигуру. 

 

2. Доработать программу так, чтобы в первом загруженном изображении выбирать 

изображение объекта с помощью функции 

 
[CROPPED, RECT] = imcrop (...) 

 

Данная функция позволяет выделять объект на изображении «рамочкой». Она 

выдает как вырезанное изображение (CROPPED), так и место, откуда оно была 

вырезано в виде RECT = [Yвлу Xвлу H W] (влу – верхний левый угол) 

 

3. Создать функцию, которая будет принимать два изображения: зону поиска и 

эталонное изображение. Выдавать функция будет место наилучшего совмещения 

этих изображений (опять же в виде RECT = [Yвлу Xвлу H W]) и часть зоны поиска 

в этом месте (это, фактически, изображение объекта). 

 

Как это должно работать (схематично): 

 
 

Слева на рисунке – полное изображение, справа – эталонное изображение, 

полученное на предыдущем кадре.  

Оранжевой рамкой показана зона поиска. Синяя рамка – место налучшего 

совмещения, его мы будем искать. 

 Изначально, при загрузке очередного кадра, мы определяем положение и размер 

зоны поиска и вырезаем её из изображения (через операцию выделения подмассива). Эта 

зона показывает примерное положение объекта на текущем изображении.  

По логике, положение зоны - это место предыдущего положения объекта (мы его 

знаем, вы сами его выбирали, оно хранится в RECT). Также она должна быть по размеру 

БОЛЬШЕ эталонного изображения, например на d=20 пикселей в каждую сторону, для 

компенсации движения. 

 Это изображение зоны поиска подается на вход функции вместе с эталонным 



изображением. Внутри функции из изображения зоны поиска в цикле (по Х и по Y) 

вырезаются все возможные изображения по размеру РАВНЫЕ эталонному изображению. 

Таких изображений будет 41*41 штук (41 = 2*d+1). Каждое такое изображение будет 

«прикладываться» к эталонному, для того чтобы посчитать меру различия (еще она 

называется критериальная функция). 

В качестве меры различия выступает сумма абсолютных разностей яркостей точек 

двух изображений.  
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Она вычисляется с помощью функции. 

 
OUT = imabsdiff (A, B) 

 

 Если изображения одинаковые, то мера строго равна нулю (правда, так не бывает, всегда 

есть шум). При увеличении разности мера начинает расти.  

Наша задача «приложить» эталонное изображение во все возможные места зоны поиска, 

на основе «прикладываний» составить матрицу значений меры (критериальную функцию). 

Минимум этой матрицы даст нам искомое место наилучшего совмещения. 

Тестировать эту функцию лучше на изображениях одного и того же объекта, взятого из 

разных кадров последовательности. 

 

4. Добавить в программу оценку позиции объекта на ряде изображений с помощью 

разработанной функции. Обвести зону поиска и объект на изображении рамочками. 

 

5. Добавить в программу функцию межкадровой экспонециальной фильтрации 

эталонного изображения объекта. 

Простое объяснение этого процесса: берем старое эталонное изображение и часть 

зоны поиска в точке совмещения (это изображение объекта, его дает функция из п.3) 

и складываем их пописксельно с весами b и 1-b (0<=b<=1 ).  
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Результат – новое эталонное изображение. Таким образом, мы учитываем изменение 

объекта во времени. 

 

6. Провести исследования. Для этого в последовательности изображений РУКАМИ 

измерить положение какого-либо объекта. Затем померить его положение с помощью 

разработанного в п.1-5 алгоритма. Сумма модулей ошибки покажет, насколько 

хорошо алгоритм работает. Меньше – естественно, лучше. Меняя параметры 

алгоритма, получаем возможность сказать, какие из них как влияют на алгоритм. 

Параметры: d, b. 

 

7. Добавляем в программу возможность добавить на изображение шум, проводим 

исследования по п.6. и выявляем чувствительность алгоритма к шуму. 


