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МЕТРИКИ ОЦЕНКИ АЛГОРИТМОВ АВТОМАТИЧЕСКОГО 

СОПРОВОЖДЕНИЯ 

Работа посвящена обзору существующих метрик для оценки качества выполнения задачи 

сопровождения объектов на видео различными алгоритмами. При оценке алгоритмов сопро-

вождения для последующего их сравнения недостаточно использовать одну метрику, а следует 

оценивать алгоритмы по набору различных независимых оценок. С этой целью было проведено 

исследование существующих метрик оценки алгоритмов, результаты которого приведены в 

статье. В обзоре участвует множество различных подходов к оценке алгоритмов. Например, 

подходы основанные на оценке определения центра объекта сопровождения, которые являют-

ся одними из первых и популярных до сих пор метрик оценки алгоритмов сопровождения.  

К основным недостаткам таких подходов можно отнести сложность определения истинного 

центра объекта, а также интерпретация оценок при различных размерах объекта. Для устра-

нения этих недостатков в статье вводится новая метрика: несмещенная (оконная) ошибка 

определения центра объекта, которая учитывает постоянную составляющую ошибки опреде-

ления центра. К другим подходам можно отнести метрики, основанные на анализе коэффици-

ента Жаккара. Так же в статье рассмотрены подходы, основанные на анализе сбоев сопрово-

ждения, в которых учитывается длина сопровождения и интенсивность отказов. Предложен 

новый метод оценки алгоритмов при потере визуального контакта с сопровождаемым объек-

том, учитывающий количество кадров в которых был потерян визуальный контакт с объек-

том. В ходе исследования были рассмотрены подходы оценки алгоритмов одновременного со-

провождения нескольких объектов. Были предложены интегральные метрики, задача которых 

получение комплексной оценки алгоритма сопровождения. Для формирования комплексной 

оценки желательно использование различных некоррелированных метрик. Комплексные оценки 

предоставляют возможность сравнивать алгоритмы между собой. В качестве комплексной 

оценки в статье предлагается использование метрики, объединяющей точность и устойчи-

вость алгоритма. Как правило, в качестве метрики точности используется коэффициент 

Жаккара, однако для задач где точность сопровождения центра объекта является основопола-

гающей, авторами предлагается использовать в качестве метрики точности несмещенную 

ошибку определения центра. 

Трекинг; сопровождение объектов; метрики оценки алгоритмов сопровождения. 
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THE METRICS FOR TRACKING ALGORITHMS EVALUATION 

The work is devoted to a review of existing metrics for assessing the quality of the task of tracking 

objects on video with various algorithms. When evaluating tracking algorithms for their subsequent com-

parison, it is not enough to use one metric, and algorithms should be evaluated using a set of different 

independent estimates. To this end, a study was conducted of existing metrics for evaluating algorithms, 

the results of which are given in the article. The review involves many different approaches to evaluating 

algorithms. For example, approaches based on the assessment of the definition of the center of the track-

ing object, which are one of the first and still popular metrics for evaluating tracking algorithms. The 

main disadvantages of such approaches include the difficulty of determining the true center of the object, 

as well as the interpretation of estimates for various sizes of the object. To eliminate these shortcomings, a 
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new metric is introduced in the article: an unbiased (window) error in determining the center of an object, 

which takes into account the constant component of the error in determining the center. Other approach-

es include metrics based on the analysis of the intersection over union. Also, the article considers ap-

proaches based on the analysis of tracking failures, which take into account the tracking length and fail-

ure rate. A new method is proposed for evaluating algorithms in case of loss of visual contact with an 

tracking object, taking into account the number of frames in which visual contact with the object was lost. 

During the study, approaches to evaluating algorithms for simultaneous tracking of several objects were 

considered. Integral metrics were proposed whose task is to obtain a comprehensive assessment of the 

tracking algorithm. For the formation of a comprehensive assessment, it is desirable to use various un-

correlated metrics. Complex estimates provide the ability to compare algorithms with each other. As a 

comprehensive assessment, the article proposes the use of a metric combining the accuracy and robust-

ness of the algorithm. As a rule, the intersection over union is used as the accuracy metric, however, for 

problems where the accuracy of tracking the center of the object is fundamental, the authors propose 

using an unbiased error in determining the center as the accuracy metric. 

Tracking; object tracking; metrics for evaluating tracking algorithms. 

Введение. Современные темпы развития компьютерного зрения, как области 

научного знания, а также рост научного сообщества предоставляют исследовате-

лям возможность быстро создавать новые подходы и алгоритмы на основе хорошо 

себя показавших прежних, совмещая их с новыми и прогрессивными. Однако, для 

целенаправленного движения к повышению качества работы современных алго-

ритмов трекинга объектов в видеопоследовательности необходимо выработать 

надежный инструментарий для оценки различных алгоритмов, их сравнения и вы-

бора наилучших по определенным критериям. 

Анализ ошибки определения центра объекта. Первыми будут рассмотрены 

оценки, основанные на ошибке определения центра объекта сопровождения, или 

на разнице между координатами центра объекта предсказанными алгоритмом и 

истинными.  

В общем случае состояние объекта описывается уравнением: 

           
 

   
,                                                  (1) 

где      – центр объекта в момент времени t,   – область (регион) объекта в мо-

мент времени t,   
 

   
– последовательность (массив) значений во времени от t = 1 

до N, N – длина последовательности.    как правило, описывается обрамляющим 

прямоугольником, но может быть использована более сложная форма для повы-

шения точности. 

Центр объекта следует определять отдельно от центра области интереса, так 

как центр области не всегда соответствует центру объекта (рис. 1). 

 

Рис. 1. Пример объекта 
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Ошибка определения центра объекта – одна из самых старых метрик для 

оценки алгоритмов сопровождения. Данная оценка до сих пор имеет широкую по-

пулярность. Ошибка рассчитывается на основе предсказанных координат центра 

объекта алгоритмом сопровождения и истинных (размеченных) координат центра 

объекта по формуле, указанной ниже: 

             
 

   
,                                                 (2) 

где   – положение объекта (размеченное положение),    предсказанное положе-

ние объекта алгоритмом сопровождения,    – расстояние между центрами объекта 

предсказанным алгоритмом сопровождения и истинным в момент времени  

t, N – длина последовательности.  Значение    определяется по формуле 

     
 
 

  
 
 

 ,                                                 (3) 

где  
 
 

 – истинные координаты центра объекта в момент времени t,  
 
 

 – предска-

занные координаты центра объекта алгоритмом сопровождения в момент времени 

t, || || – норма. 

Популярность метрик на основе анализа центра объекта обусловлена просто-

той разметки: необходимо разметить только одну точку на каждом кадре. Резуль-

таты оценки алгоритма представляют на графиках как на рисунке 2 или рассчиты-

вают по следующим формулам, как среднюю и среднестатистическую ошибку 

определений координат центра соответственно 

          
 

 

 
   

   
,                                                      (4) 

             
 

 
   

      
 
 

  
 
 

  .                                   (5) 

 

Рис. 2. Ошибка определения центра объекта и площадь перекрытия в 

зависимости от номера кадра 

К недостаткам описанного выше подхода следует отнести чувствительность к 

необъективной разметке (некорректной работе оператора при разметке видеопос-

ледовательности) и отсутствие учета размеров объекта [1]. Так для объекта, размер 

которого 100 пикселей ошибка определения координат центра объекта в 5 пиксе-

лей является не большой, в то время как для объекта размером 10 пикселей такая 

ошибка является существенной. В некоторых случаях, на практике сложно опре-

делить положение центра объекта. На рис. 1 представлен пример, где затрудни-

тельно определить координаты центра объекта. 

Для исправления этих недостатков вводиться нормализированная ошибка оп-

ределения центра объекта по отношению к размеру объекта, рассчитываемая по 

формуле 
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,                                                  (6) 

где  
 

  – нормализированная ошибка  определения центра объекта в момент време-

ни t и рассчитывается по формуле, представленной ниже: 

 
 

   
  

    
 

     
 
 

 ,                                                           (7) 

где    
 
 
  – площадь объекта в момент времени t. 

Однако, даже после проведения нормализации, оценка может дать вводящий 

в заблуждение результат. Так как ошибка уменьшается пропорционально размеру 

цели, и для больших объектов, в случае срыва сопровождения, ошибка изменится 

не существенно.  

Существует проблема интерпретации измерений, в которых определение 

центра объекта сопровождения происходит с некоторым постоянным смещением. 

Несмотря на то, что объективно алгоритм успешно при этом выполняет задачу 

слежения за объектом. Для ее решения предлагается перейти к несмещенным 

(оконным) оценкам ошибки. С учетом гипотезы, о нормальном законе распределе-

ния ошибки определения центра, локальная среднестатистическая ошибка опреде-

ления центра объекта описывается как: 

     
      

 

 

   
   

   
,                                                       (8) 

где i – номер окна анализа, М – ширина окна анализа,    – ошибка определения 

центра в момент времени t. Пример рассчитанной по формуле (8) локальной 

ошибки определения центра показан на рисунке 2 зеленным цветом. Ширина окна 

анализа равна 5 кадрам. 

Пользуясь формулой (8) можно рассчитать среднеквадратическую несме-

щенную ошибку определения центра 

        
       

 

   
     

            
 ,                               (9) 

где i – номер окна, M – ширина окна анализа,    – ошибка определения центра в 

кадре номер t,     – локальное МО ошибки определения центра в окне t, рассчи-

танная по формуле (8), N – длина видеопоследовательности. 

Оконный подсчет ошибок может быть полезен, так как в ходе сопровождения 

объекта интереса его центр может меняться из-за поворотов и изменения дально-

сти до объекта. 

Заменив в формулах (8), (9) ошибку определения центра   , на нормализо-

ванную ошибку определения центра  
 

 , рассчитанную по формуле (7), получим 

локальную нормализованную среднестатистическую ошибку определения центра 

^ ^1
( , ) ,

i M
G T

i t

t iM
 





                                                    (10) 

и среднеквадратическую нормализованную ошибку определения центра, рассчи-

танную по локальному МО 
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Анализ области перекрытия. Проблемы нормализации оценки точности ал-

горитма могут быть решены при помощи метрик, основанных на анализе области 

перекрытия. Для реализации данных метрик необходимо иметь информацию об 

области (регионе), в котором находиться объект и предсказанной алгоритмом со-

провождения области объекта в кадре. На основе этих данных по формуле, пред-

ставленной ниже, можно рассчитать оценку области перекрытия 

             
 

   
,                                           (12) 

где    – регион перекрытия (Intersection Over Union или коэффициент Жаккара) в 

момент времени t, рассчитанный как 

   
  

    
 

  
    

 

.                                                      (13) 

В выражении (13) делимое – площадь области пересечения региона, предска-

занного алгоритмом сопровождения и регионом объекта, делитель – площадь об-

ласти объединения регионов. Суть выражения (13) показана на рис. 3 

 

Рис. 3. Формула расчета региона перекрытия (IoU) 

Отличительным свойством метрик на основе анализа площади перекрытия 

является то, что они учитывают, как положение объекта, так и его размер и не да-

ют таких больших ошибок при срыве сопровождения, как при использовании 

средней и среднестатистической ошибки определений координат центра. Как 

только алгоритм начинает терять объект и плавно переходит на фон, значение 

оценки приближается к 0 и становится равным нулю при полном переходе алго-

ритма на фон, вне зависимости от того, насколько далеко от объекта ушли пред-

сказания алгоритма сопровождения. 

Если рассмотреть оценку алгоритма с точки зрения пиксельной классифика-

ции то выражение (13) можно записать в виде 

  
    

 

  
    

 

 
  

        
,                                        (14) 

где TP – количество правильно классифицированных пикселей, FP – количество лож-

но–позитивных пикселей, FN – количество ложноотрицательных пикселей. Подобная 

формулировка похожа на F–меру, которую можно записать в следующем виде 



Известия ЮФУ. Технические науки                         Izvestiya SFedU. Engineering Sciences 

 

 

238 

  
   

         
.                                                 (15) 

Precision – еще одна метрика, используемая в оценки алгоритмов сопровож-

дения [2], описывается уравнением 

          
  

     
.                                              (16) 

Для анализа всей последовательности кадров используют метрику среднего 

перекрытия [3,4] 

      
   

  

 
,                                                    (17) 

где    – коэффициент перекрытия в момент времени t, N – длина последователь-

ности. Или метрику длины правильно сопровожденных кадров, описываемую 

уравнением  

            
 

   
 ,                                        (18) 

где τ – порог перекрытия [5]. 

Для сравнения оценок работы алгоритмов сопровождения на последователь-

ностях разной длины, количество правильно сопровожденных кадров делиться на 

общую длину последовательности в соответствии с формулой 

    
      

          
    

 
,                                        (19) 

для случая покадрового определения    – процент правильно сопровожденных 

кадров (true positive score). Такая интерпретация стала популярна для оценки алго-

ритмов сопровождения с появлением новой концепции и использовании алгорит-

мов сопровождения, основанных на обнаружении (детектировании) объекта в ка-

ждом кадре видеопоследовательности. 

F-мера – еще одна метрика, которая может быть использована в данном кон-

тексте, однако стоить отметить, что метрики, оценивающие качество детекторов, 

игнорируют последовательный характер проблем сопровождения. Как показано на 

рис. 4, эти метрики не учитывают всей траектории (не анализируют траекторию). 

В то время как, траекторный анализ является важным аспектом в алгоритмах со-

провождения. 

 

Рис 4. Зависимость перекрытия от времени 
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Анализ сбоев сопровождения. Длина сопровождения – количество верно 

сопровожденных кадров с момента инициализации алгоритма сопровождения и до 

первого срыва сопровождения. В качестве критериев срыва сопровождения может 

выступать большое количество событий, например, оценка наблюдателя [6]. Од-

нако при этом полученные оценки смещены и не могут быть надежно повторены 

даже одним и тем же наблюдателем. Лучшим подходом является замена наблюда-

теля автоматическим детектором срыва сопровождения. Например, путем уста-

новки порога оценки ошибки определения координат объекта или значения пере-

крытия. Выбор критерия может повлиять на результаты сравнения. Так, критерий 

оценки перекрытия дает более устойчивый результат, чем оценка ошибки опреде-

ления центра объекта, при изменении размеров объекта. 

Однако, замена оператора автоматом приводит к недостатку: если последова-

тельность имеет плохо различимый или плохо видимый объект в ее начале, то это 

может привести к плохой инициализации алгоритма сопровождения, что повыша-

ет вероятность срыва. Из этого следует, что требуется большое количество после-

довательностей, демонстрирующих различные начальные состояния. 

Следующая метрика в значительной степени решает проблему оценки длины 

сопровождения за счет оператора человека, который реинициализирует алгоритм 

сопровождения после срыва [6, 7]. Здесь человек–оператор может быть заменен 

алгоритмом автообнаружения и распознавания. Для формализации метрики вво-

дятся величины: 

               ,                                               (20) 

где    – массив, содержащий номера кадров в которых наблюдался срыв сопрово-

ждения,   – длина массива    или количество срывов сопровождения алгоритмом, 

  – порог срыва сопровождения. 

Пользуясь (20), определим интенсивность отказов 

   
  

 
,                                                           (21) 

где   – общее количество кадров в видеопоследовательности. 

В отличии от метрики длины правильно сопровожденных кадров (18), сле-

дующая оценка уменьшает влияние начальной части последовательности. Недос-

татком ее является то, что в оценке не отражается распределение отказов внутри 

последовательности. Так алгоритмы могут срываться равномерно через опреде-

ленные промежутки, или могут срываться чаще на определенных участках. Чтобы 

учесть и минимизировать этот недостаток, следует провести анализ фрагментов 

траектории объекта между срывами сопровождения. На основе этого вводится по-

нятие коэффициента распределения срывов сопровождения  

   
 

     
  

    

 
   

   

 
      
,                                       (22) 

где,    – позиция i-го сбоя в массиве    ,    – определяется выражением  

     
                  

                  
.                                  (23) 

Особый случай для последней ошибки гарантирует, что полученное значение 

не искажается началом и концом последовательности. Расчет значения коэффици-

ента Fr имеет смысл только когда есть интервалы между отказами (    ). Мак-

симальное значение    = 1 достигается если срывы сопровождения распределены 

по равномерному закону распределения. 
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Данный критерий нельзя использовать как самостоятельную оценку алгорит-

мов сопровождения, однако его можно использовать как дополнительный крите-

рий устойчивости алгоритмов сопровождения. 

Метрики оценки алгоритмов сопровождения нескольких объектов. Ос-

новными метриками для оценки алгоритмов сопровождения нескольких объектов 

являются Multiple object detection precision (MOTP) и Multiple object detection 

accuracy (MOTA) [8] описываемые уравнениями ниже, соответственно 

     
        

 
   

 
   

     
 
   

,                                              (24) 

где М – количество объектов,   – количество объектов в момент времени t. В слу-

чае сопровождения одного объекта M =   . 

       
                    

 
   

    
   

   

,                    (25) 

где    – количество пропусков,    – количество неправильных обнаружений,     

– количество срывов захватов на другой, ложный объект,          – весовые ко-

эффициенты,  
 
 

 – количество объектов в момент времени t. 

Метрики оценки алгоритмов сопровождения при потере визуального 

контакта с объектом. В случае кратковременной потери визуального контакта с 

объектом интереса (скрытие объекта за препятствиями), алгоритмы автоматиче-

ского сопровождения оцениваются вероятностью срыва сопровождения, оценка 

вероятности рассчитывается по формуле  

   
 

 
,                                                         (26) 

где n – количество случаев срывов сопровождения, N – общее количество выхода 

объекта из-за препятствия. В зависимости от числа кадров, в которых объект нахо-

дится за препятствием, оценка вероятности срыва сопровождения изменяет свое 

значение. Для анализа алгоритма и визуализации оценки, предпочтительно стро-

ить график зависимости оценки вероятности срыва сопровождения от количества 

кадров, в которых объект находится за препятствием (рис. 5). 

 

Рис. 5. Зависимость оценки вероятности срыва сопровождения от количества 

кадров в которых объект находился за препятствием 

Так же можно оценивать вероятность для всех, имеющихся в наборе данных, 

ситуаций скрытия объекта сопровождения за препятствиями, рассчитанную по 

формуле ниже 
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 ,                                                 (27) 

где N – максимальное количество кадров в которых объект находится за препятст-

вием, i – количество кадров в которых объект находится за препятствием,   
  – 

оценка вероятности срыва сопровождения в случае перекрытия объекта на i кад-

ров. Выражение (31) можно описать как нормализованную площадь под графиком, 

представленном на рисунке 6. Для анализа точности и надежности оценки вероят-

ности может быть использована формула, описывающая зависимость доверитель-

ного интервала и доверительной вероятности от количества экспериментов n, при 

условии большого значения n [9]: 

                 
   

     
 ,                                   (28) 

где    – оценка вероятности, р – оцениваемая вероятность, ε – доверительный ин-

тервал, n – количество экспериментов,        , Φ – функция Лапласа, β – до-

верительная вероятность (вероятность того, что доверительный интервал (  - ε , 

  + ε) покрывает оцениваемую вероятность р). 

Пользуясь графиком из рисунка 6, можно грубо оценить максимальное коли-

чество кадров, в которых объект находится за препятствием, и при котором с за-

данной вероятностью произойдет срыв сопровождения. Для случая, когда i равно 0 

(объект не перекрывается), значение оценки   
  рассчитывается по формуле (26). 

Выше дан обзор метрик, используемых для оценки и сравнения алгоритмов 

сопровождения объектов на видеопоследовательности. Каждая из метрик отражает 

определенный критерий алгоритма и может быть использована как сама по себе, 

так и в составе с другими метриками, дополняющими дуг друга.  

Комбинированные метрики для оценки алгоритмов сопровождения. 

Комбинированная метрика (CoPTS – combined tracking performance score) комби-

нирует информацию о точности сопровождения и количестве сбоев в одной оцен-

ке и описывается выражением, представленным ниже: 

                ,                                          (29) 

где    – коэффициент не сопровожденных кадров, β – коэффициент сопровожден-

ных кадров, Ω – коэффициент качества сопровождения, λ_0, β, Ω определяются 

выражениями, соответственно 

   
  

 
,                                                         (30) 

  
  

 
                                                             (31) 

    
     

  
        ,                                                   (32) 

где    – количество кадров где IOU = 0,    – количество кадров где IOU больше 0, 

      – количество кадров, на который перекрытие больше 0, но меньше порога τ. 

      определяется выражением  

N  (τ)= {j:φ_j⩾0 φ_j⩽τ} .                                           (33) 

Выражение (23) на самом деле является аппроксимацией интеграла по порогу 

и может быть переопределено как 

    
   

  
   

 

 
    

   

  
  

 

 
,                                        (34) 

где                количество кадров с перекрытием больше порога. 
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Также для сравнения алгоритмов сопровождения может использоваться 

оценка точности (насколько верно алгоритм определяет координаты и область 

объекта) и устойчивости (сколько раз алгоритм терял объект сопровождения). Да-

лее оценка, основанная на паре точности и устойчивости, называется A–R 

(Accuracy – Robustness) пара. 

Стоит отметить, что есть сходство между метриками CoTPS [1] и A–R.  

В обеих метриках учитывается два одинаковых аспекта сопровождения.  Несмотря 

на это сходство, A–R пара лучше подходит для сравнения алгоритмов сопровож-

дения по некоторым причинам: 

 Выбранные меры не коррелированны. 

 Протокол контролируемой оценки эффективнее использует последова-
тельность кадров за счет повторного запуска алгоритма сопровождения в случае 

сбоя. 

 Использование двух значений оценки для описания алгоритма дает боль-
ше возможностей для сравнения алгоритмов, за счет увеличения комбинаций ре-

зультатов. 

Согласно данным из [11], для A–R пары в качестве меры точности следует 

использовать математическое ожидание коэффициента Жаккара, но для алгорит-

мов основной задачей которых является точное сопровождение центра объекта, 

желательно использовать нормализованную среднеквадратическую ошибку опре-

деления центра, рассчитанную по локальному МО (11), т.к. в [11] указано, что 

класс оценок, основанных на ошибке определения центра объекта слабо коррели-

рует с интенсивностью отказов. Очевидно, что для A–R пары следует использо-

вать пары метрик, характеризующихся слабой корреляцией.     

В случае использования в качестве меры точности математического ожида-

ния коэффициента Жаккара, A–R пара имеет вид:  

                          
      ,                              (33) 

где    – среднее значение перекрытия    – интенсивность отказов при пороге τ = 0. 

Значение порога τ влияет на конечный результат. Если порог установить близким 

к 1, то алгоритм будет часто реинициализирован из-за возникновения даже слабых 

отклонений и итоговый результат будет слабо информативен. В формуле (33) ис-

пользуется минимальный порог τ = 0, для того, чтобы, повторно запускать алго-

ритм сопровождения в случае полного несоответствия предсказанного региона с 

регионом объекта. Теоретически, алгоритм сопровождения может определять 

большую область вокруг объекта и, тем самым, избегать сбоев сопровождения, но 

тогда снизится точность определения области объекта. Данный случай является 

примером того как две оценки дополняют друг друга. 

Оценки, полученные метрикой A–R, наиболее наглядно показывают различия 

между алгоритмами, если их отобразить на графике, как показано на рис. 6. 

На рис. 6 каждый из сравниваемых алгоритмов имеет свои координаты в за-

висимости от значений оценки точности и устойчивости, рассчитанных по форму-

ле (33). Алгоритмы, обладающие большей точностью, находятся выше на графике, 

а алгоритмы, обладающие большей устойчивостью правее. 

Так как количество сбоев алгоритма сопровождения не имеет предела, то для 

визуализации оценки устойчивости алгоритма используется оценка, рассчитанная 

по формуле, приведенной ниже 

       ,                                                   (34) 

где S – количество кадров после последнего срыва, М – среднее время между 

сбоями сопровождения определяется как 
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,                                                            (35) 

где    – количество сбоев сопровождения, N – длина последовательности. 

 

Рис. 6. Оценка точности и устойчивости алгоритмов 

Выражение (35) может быть интерпретировано как вероятность того, что ал-

горитм сопровождения успешно сопроводит объект на протяжении S кадров с мо-

мента последнего срыва сопровождения. 

Выводы. В связи с тем, что алгоритм автоматического сопровождения дол-

жен решать задачу в сложных условиях (смена ракурса объекта интереса, заезд за 

препятствия, изменения яркости и контрастности объекта интереса и фона), для 

оценки алгоритма требуется проводить большое количество экспериментов с уче-

том влияния внешних факторов на алгоритм сопровождения, как по отдельности, 

так и в совокупности друг с другом. Для оценки степени влияния вышеупомяну-

тых факторов на алгоритм сопровождения рекомендуется пользоваться метриками 

оценки, описанными выше. 

Из обзора следует выделить что, для оценки точности и устойчивости алго-

ритма, большей описательной способностью обладает метрика пары точности и 

устойчивости A–R, где точность, в зависимости от подхода, может оцениваться 

через метрики, основанные на пересечении областей объекта истинной и предска-

занной, так и основанные на ошибке определения центра объекта. Для анализа 

сбоев сопровождения следует использовать метрику частоты отказов, так как она 

приближена к использованию алгоритма сопровождения в реальных условиях и 

позволяет получать оценки на всей длине последовательности кадров. Для анализа 

алгоритма сопровождения при потере визуального контакта с объектом интереса 

необходимо использовать оценку вероятности восстановления процесса сопрово-

ждения после выхода объекта из-за препятствия или оценку вероятности срыва 

сопровождения при заходе объекта за препятствие. Стоит отметить что в зависи-

мости от количества кадров в которых объект не виден, меняется оценка вероятно-

стей. Для более детальной оценки алгоритмов сопровождения рекомендуется 

строить график зависимости оценки вероятности срыва от количества кадров, как 

на рис. 5 и рассчитывать среднюю оценку вероятностей. 
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