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一种混合位姿信息与 RGB 图像的多通道图像自动化导播方法
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125000)

摘　 要:电视台导播部位应用计算机视觉技术时,时常出现图像识别模型错误识别目标的问题,导致自动化导播方法应用效果不佳、
输出结果不可靠,只在辅助和特定应用场景下使用,应用范围受限,繁重的播控工作主要依靠人力堆叠完成。 为了减轻导播部位的工

作压力、提升系统反应速度,提出一种混合位姿信息与 RGB 图像的多通道图像自动化导播方法。 构建 RGB+P(位置)的多模态图像

优选排序函数,得到多目标与多通道图像的最优匹配,以消除目标被障碍物部分遮挡、多目标特征相似、新物体未纳入训练数据集等

多种原因导致的误识误播问题,在测试中实现了 89. 975%的排序结果修正比率,提高了输出结果的可靠性,将自动化导播方法的应用

范围推广到通用电视直播场景,实现了导播设备的无人化操管。
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Abstract:
 

When
 

computer
 

vision
 

technology
 

is
 

applied
 

in
 

the
 

television
 

station′ s
 

broadcasting
 

area,
 

there
 

is
 

often
 

a
 

problem
 

of
 

image
 

recognition
 

models
 

incorrectly
 

identifying
 

targets,
 

resulting
 

in
 

poor
 

application
 

effectiveness
 

and
 

unreliable
 

output
 

results
 

of
 

automatic
 

broadcasting
 

methods.
 

They
 

are
 

only
 

used
 

in
 

auxiliary
 

and
 

specific
 

application
 

scenarios,
 

with
 

limited
 

application
 

scope.
 

The
 

heavy
 

broadcasting
 

and
 

control
 

work
 

mainly
 

relies
 

on
 

manual
 

stacking
 

to
 

complete.
 

In
 

order
 

to
 

reduce
 

the
 

work
 

pressure
 

of
 

the
 

guidance
 

section
 

and
 

improve
 

the
 

system
 

response
 

speed,
 

this
 

paper
 

proposes
 

a
 

multi-channel
 

image
 

automatic
 

guidance
 

method
 

that
 

combines
 

pose
 

information
 

and
 

RGB
 

images.
 

A
 

multimodal
 

image
 

optimization
 

sorting
 

function
 

for
 

RGB+P
 

(position)
 

is
 

constructed
 

to
 

obtain
 

the
 

optimal
 

match
 

between
 

multi-objective
 

and
 

multi-channel
 

images,
 

thereby
 

eliminating
 

misidentification
 

and
 

false
 

broadcast
 

problems
 

caused
 

by
 

various
 

factors
 

such
 

as
 

partial
 

occlusion
 

of
 

the
 

target
 

by
 

obstacles,
 

similarity
 

of
 

features
 

among
 

multiple
 

targets,
 

and
 

new
 

objects
 

not
 

being
 

included
 

in
 

the
 

training
 

dataset.
 

In
 

testing,
 

a
 

sorting
 

result
 

correction
 

ratio
 

of
 

89. 975%
 

is
 

achieved,
 

which
 

improves
 

the
 

reliability
 

of
 

the
 

output
 

results.
 

The
 

application
 

scope
 

of
 

the
 

automated
 

guidance
 

method
 

is
 

extended
 

to
 

general
 

television
 

live
 

streaming
 

scenes,enabling
 

unmanned
 

operation
 

of
 

directing
 

equipment.
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　 　 导播是电视直播任务时负责从多路视、音频信号中选

择一路或多路播出到指定通道的工作,具有主观性、时效

性、随机性等特点,是一个技术门槛低、重复性操作多、工
作压力大的人力密集岗位,只有出错时才被观众感知。 近

年来随着视听采集、传输技术的飞速发展,导播工作需处

理的视频、音频信号成倍增长,直播任务中人工导播跟不

上节奏、播出慢半拍的问题愈发突出。
导播岗位从业者一直在研究引入计算机视觉技术,采

用目标检测算法代替人眼完成导播工作,以实现自动化导

播,减少人力投入、提升导播效果[1-3] 。 但受制于目标检

测算法的准确率、通用性和直播任务中极小的容错空间,

研制成果多停留在演示、辅助或特定场景专用而推广应用

较少,特别是对于高级别的盛会、赛事、演习等,即使数小时

的直播过程中只出现 1 次误选切,对于电视台来说就是直

播事故。 目前实时性较好的 YOLO 系列模型 YOLOv10-X
在 MS

 

COCO 数据集上的 AP val 为 54. 4% [4] ,虽然存在数据

集标注错误和缺陷等客观因素带来的影响[5] ,其工作可靠

性距人工识别模式仍有较大差距,当前基于计算机视觉的

自动化导播技术未能够实际应用到电视直播任务中。
直播任务中对于多路图像的优选是较为主观的,没有

单一的标准答案,可以见仁见智地呈现不同的风格,对于

自动化导播可以通过横向比较多路图像中目标的置信度、
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大小、位置和图像的灰度均值、平均梯度等指标或选用图

像质量评价模型[6] 进行排序,但对于图像中是否存在要展

示的目标,是对错分明的决定性指标。 如只采信 RGB 图

像单一模态识别结果,对于目标被障碍物部分遮挡、目标

较多且外观一致、出现外观与目标相似且未纳入数据集的

新类别物体和多种原因导致的目标模糊等情况,将无法保

障稳定的目标识别准确率,限制了自动化导播技术的应

用。 如果能够引入其他模态的数据,将画幅中无目标的图

像提前过滤,再交由图像识别模型进行识别并优选排序,
是否能够减少自动化导播的出错概率、提高实际应用效果

呢? 基于上述想法,本文构建了一种 RGB+P(位置)的多

模态图像优选排序函数,通过位姿、图像静帧检测等信息

先验并过滤无目标的图像,降低输出结果的出错概率,再
融合 RGB 图像识别结果与镜头、目标的位姿、轨迹、图像

静帧检测等模态信息进行优选排序,以提高多通道图像自

动化导播方法的应用效果。

1　 相关工作

1. 1　 硬件准备

为摄录目标和摄录设备安装 GPS 定位器或惯性导航

仪,实时获取设备与目标的位姿信息。 为摄像设备底座加

装方位角、俯仰角刻度盘,实时获取设备的方位角、俯仰角

信息。 需要有线、无线通信网络、时间统一、图像采集、图
像传输、图像选切、软件运行服务器等硬件设施。
1. 2　 衍生类别与数据集

选用实时性较好的图像识别模型,本文选用的是

YOLOv10 开源模型,并根据每次直播任务需求,定制专用

的数据集来训练模型,以减少不适用的类别设置和数据集

偏差[7] 带来的影响,以提高模型的目标识别准确率。 在定

义数据集的物体类别时,除摄录目标和背景类别外,需考

虑摄录目标的衍生类别,即摄录目标在不同摄录条件下所

呈现的类别,例如摄录目标是一架飞机,飞机被部分遮挡

可能只露一组轮子,飞行时从后方摄录的图像可能是尾焰

或尾烟航迹,在红外相机中看到的是光团,距离较远时图

像中只是一个点,在夜晚摄录的图像中是机身上的指示灯

光,这些在图像识别结果中都不是飞机,但确是飞机在不

同摄录条件下图像中的呈现,应结合直播任务的实际情

况,在数据集类别分类时增加摄录目标在本次直播任务中

涉及的衍生类别,排序时衍生类别范围内的识别物体按照

与摄录目标类别的关联度给予一定的得分权重。
1. 3　 获取位姿信息

实时获取多个目标的位置数据, 并统一转换为

CGCS2000 地心空间直角坐标系坐标, 加上时间戳后

(time, XT,YT,ZT) 以组播方式发送至网络;实时获取多台

摄录设备的位置、状态数据,包括坐标、方位角、俯仰角和

焦距,并根据摄录设备的视场角指标将焦距换算为当前拍

摄图像的水平视场角和俯仰视场角,加上时间戳后( time,
XC,YC,ZC,AC,EC,AR,ER) 以组播方式发送至网络。

1. 4　 获取 RGB 识别信息

实时采集多台摄录设备拍摄的实况图像,通过模型识

别图像,得到 RGB 图像中识别出物体的相关信息,包括识

别物体的中心点坐标、宽、高、类别、置信度等加上时间戳

后(time, XP ,YP ,WP ,HP ,CP ,P) 以组播方式发送至网络。
1. 5　 数据同步与对齐

虽然采用了时统设备,但因网络传输延迟差不一致、
数据帧率不一致、数据帧不对齐、数据间断、设备内部时钟

不准、算力不足产生的处理延时等问题导致的计算误差,
是影响排序结果精度的主要因素。 需要对数据进行同步

对齐处理,一是统一数据的帧率和起始帧的时间,对数据

进行帧间插值处理以补全缺失或错位的数据帧,消除多目

标、多台摄录设备的位姿和状态数据的帧率不一致、不对

齐问题;二是建立数据不采信机制,设置数据间断时间阈

值,在数据间断时间超过阈值后不进行插值处理;三是校

正位姿数据的时间戳,设置时间校正阈值,比对当前时统

时间与数据时间戳的差值,超出阈值则修正数据的时间

戳;四是校正模型识别结果的时间戳,根据摄录设备位姿

数据的时间戳、编解码处理时延和传输时延,估算并修正

模型识别结果的时间戳,解决摄录图像不显示时间码信息

和编解码处理后图像帧头信息丢失导致的每帧图像时间

真值无法获取的问题。 缓存处理后的数据,设置缓存容量

和数据清除机制,用于为后续计算提供数据。
1. 6　 位姿信息校验

依次遍历目标、摄录设备位姿数据,逐个计算得到目

标与摄录设备间的摄录距离 d,见式(1)。

d = (XT - XC) 2 +(YT - YC) 2 +(ZT - ZC) 2 (1)
式中, (XT,YT,ZT) 是目标坐标,(XC,YC,ZC) 是摄录设备

坐标。
构建摄录距离偏离计算公式,见式(2)。

S1 = 1 -
d i

max(d1,d2,…dn)
(2)

式中, n 是摄录设备总数,i = [1,2,…n] 是摄录设备的 id
号, d i 是式(1) 得到的该摄录设备与指定目标的距离。

根据目标的宽 WT、高 HT 和摄录设备当前的水平视场

角 AR、俯仰视场角 ER,得到在图像中目标的宽、高与图像

宽、高的比值 w、h,见式(3)。

w = 2
AR

× arctan
WT

2d
,

 

　 h = 2
ER

× arctan
HT

2d

 

(3)

式中, AR、ER 是摄录设备的水平视场角、俯仰视场角,WT、
HT 是目标的宽、高。

设置摄录图像中目标显示大小阈值,以过滤掉摄录

距离过远或过近的图像, 得到摄录距离校验值 Tdis, 见

式(4)。

Tdis =
0,rmin ≤ min(w,h)

 

and
 

max(w,h) ≤ rmax

1,
 

rmin > min(w,h)
  

or
 

max(w,h) > rmax
{ } (4)

式中,
 

rmin、rmax 是目标显示大小阈值的最小值、最大值。
依次遍历目标、摄录设备位姿数据,采用站心坐标转
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换公式逐个将目标坐标(XT,YT,ZT) 转换为以摄录设备坐

标(XC,YC,ZC) 为中心点的测量坐标系坐标(E,N,U),计
算得到目标在测量坐标系中坐标的方位角 AT、俯仰角 ET,
见式(5、6)。

AT =

π / 2,N = 0
 

and
 

E > 0
π × 3 / 2,

 

N = 0
 

and
 

E < 0
0,

 

N ≥ 0
 

and
 

E = 0
π,

 

N < 0
 

and
 

E = 0

arctan
E
N

,
 

N > 0
 

and
  

E > 0

arctan
E
N

+ 2π,N > 0
 

and
 

E < 0

arctan
E
N

+ π,
 

N < 0
 

and
 

E ≠ 0

ì

î

í

ï
ï
ï
ï
ï
ïï

ï
ï
ï
ï
ï
ï

(5)

ET =

0,
 

U = 0
π
2

,
 

E = N = 0
 

and
 

U > 0

- π
2

,
 

E = N = 0
 

and
 

U < 0

arctan
U

E
 2 + N

  2
,

 

E
  2 + N

  2 ≠ 0
 

and
 

U ≠ 0

ì

î

í

ï
ï
ï
ïï

ï
ï
ï
ï

(6)

计算摄录设备的方位角 AC、俯仰角 EC 分别与 AT、ET

的角度差,即摄录设备光轴与目标在水平和俯仰方向上的

角度差 AS、ES,设定目标在摄录设备光轴右方、上方为正

值,并使 AS、ES 的绝对值均小于 π,见式(7) ~ (9)。
AS =

AT - AC,
 

AC ≤
π
2

and
 

EC ≥- π
2

AC - AT - π,
 

AC >
π
2

 

or
 

EC < - π
2

 

and
 

AT ≤ π

AC - AT + π,
 

AC >
π
2

 

or
 

EC < - π
2

 

and
 

AT > π

ì

î

í

ï
ï
ïï

ï
ï
ïï

 

(7)

AS =
AS + 2π,

 

AS < - π
AS - 2π,

 

AS > π{ (8)

ES =

ET - EC,
 

AC ≤
π
2

  

and
 

EC ≥- π
2

EC + ET - π,
 

AC >
π
2

 

or
 

EC < - π
2

 

and
 

AT ≤ π

EC + ET + π,
 

AC >
π
2

 

or
 

EC < - π
2

 

and
 

AT > π

ì

î

í

ï
ï
ïï

ï
ï
ïï

 

(9)

建立摄录图像左顶点为原点,右方、下方为正值,图像

右下顶点坐标为(1,1)的二维坐标系,以匹配图像识别结

果,将角度差换算为此坐标系的坐标点 (x,y),见式(10)。

x =
AS

AR

+ 0. 5,
 

y = 0. 5 -
ES

ER

(10)

将 x、y 值与数据时间戳、目标 id、摄录设备 id 等存入

缓存中。 构建目标的光轴偏离计算公式,得到距离 S2,见
式(11)。

S2 = 1 - max( | 2x - 1 | , | 1 - 2y | )
  

(11)
既当 S2 = 1 时目标中心点与光轴重叠时,S2 ≥ 0 时目

标中心点在摄录设备的可视角度内,当 S2 ≤Dmin 时目标整

体全部位于摄录画幅外,Dmin 值见式(12)。

Dmin = - max(
2
AR

× arctan
WT

2d
,

 2
ER

× arctan
HT

2d
) (12)

式中, WT 是目标的宽,HT 是目标的高,d 是式(1) 得到的

距离。
考虑摄录效果和误差,设置目标与图像中心的距离阈

值 D,以过滤掉画幅中无目标出现的图像,得到目标是否

在画幅内校验值 Tin,见式(13)。

Tin =
0,

 

S2 ≥ D
1,S2 < D{ } (13)

式中, D 是预设的目标与图像中心的距离阈值,S2 是式

(11) 得到的距离。
构建位置偏离计算公式,用于表示该物体与指定目标

在图像中的位置偏离程度,见式(14)。

S3 = 1 -
((Xp - x) 2 + (Yp - y) 2

2
(14)

式中, XP 、YP 为图像识别结果中物体的中心点坐标,x、y是
式 10 得到的目标在图像中的坐标。
1. 7　 图像静帧校验

采用图像静帧识别方法[8] 得到图像是否静帧的识别

结果,以过滤掉静帧或断路的图像, 得到图像静帧校验值

Tfre,见式(15)。

Tfre =
0,

 

未检出图像静帧

1,
 

检出图像静帧{ (15)

1. 8　 类别信息校验

依次遍历 RGB 图像[9] 中识别出的物体,查看识别结

果中每个物体的类别是否在指定目标的衍生类别范围内,
以过滤掉图像中未识别出目标的图像,得到类别校验值

Tcls, 见式(16)。 构建类别相似度计算公式,见式(17)。

Tcls =
0,

 

在类别范围

1,不在类别范围{ (16)

S4 = 1 - i - 1
m( ) × P

   

(17)

式中, m为衍生目标类别集合中的元素个数,i = [1,2,…,
m] 是该物体类别在衍生目标类别中按照关联程度排序的

序号,P 是识别物体的置信度。
1. 9　 获取图像识别物体的运动轨迹

读取缓存中目标位置换算得到的对于每台摄录设备

图像的坐标数据,通过前后帧数据计算得到目标在图像中

运动的速度和加速度,存入缓存 C1,既 C1 中的 1 帧数据为

[ time,目标 id,摄录设备 id,坐标 x1,坐标 y1,类别 class,速
度 v1,加速度 a1]。

结合 DeepSort 目标跟踪算法[10-12] 追踪图像识别结

果中的物体,得到物体的 id、速度、加速度等,存入缓存

C2,既 C2 中的 1 帧数据为[time,设备 id,物体 id, 坐标 x2,
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坐标 y2,宽 w2,高 h2,速度 v2,加速度 a2, 类别 class, 置

信度 p]。
1. 10　 轨迹信息校验

设置阈值以过滤数据间断或长度过短的轨迹数据,设
置轨迹坐标间断的时间阈值 r1、截取轨迹长度的时间阈值

r2,即截取的轨迹的终点为当前时统时间 t,轨迹起点为 t -

r2,截取的轨迹数据帧数不小于
r2

r1

- 1。

获取缓存 C1 中,具有同一目标 id、同一摄录设备 id、
最新帧时间戳大于 t - r1、连续两帧时间间隔不大于 r1、时
间戳位于 t - r2 至 t 之间、坐标通过式(13) 计算得到的

Tin = 0 的数据,按照目标和设备 id 分组保存为列表 C3,见
式(18)。

C3 = f( i,j,k) =
[x( i,j,k),y( i,j,k),v( i,j,k),a( i,j,k),
class( i,j,

 

k)] (18)
式中, i = [1,2,…. n] 是摄录目标的 id号,n是轨迹符合要

求的目标总数,j = [1,2,…,mi] 是摄录设备的 id 号,mi 是

该目标在图像中轨迹每个坐标 Tin = 0 且间断 < r1 的摄录

设备总数,k = [1,2,…,u j] 是时间戳的排列号,u j 是该目

标截取数据的总帧数。
获取缓存 C2 中,具有同一设备 id 和物体 id、最新帧时

间戳大于 t - r1、连续两帧时间间隔不大于 r1、时间戳位于

t - r2 至 t之间的数据,按照设备和物体 id分组并保存为列

表 C4,见式(19)。
C4 = f( i,j,k) =

[x( i,j,k),y( i,j,k),v( i,j,k),a( i,j,k),
 

p( i,j,k),class( i,j,k)] (19)
式中, i = [1,2,…n] 是摄录设备的 id 号,n 是符合条件的

摄录设备总数,j = [1,2,…mi] 是该设备摄录图像识别结

果中物体的 id 号,mi 是该图像识别结果中轨迹符合要求

的物体总数,k = [1,2,…u j] 是时间戳的排列号,u j 是该 id
物体截取数据的总帧数。

依次选取 C3 中单个目标的轨迹数据,再选取 C4 中对

应目标校验值 Tin + Tcls = 0 且同一摄录设备 id 的轨迹数

据进行位置修正,因定位设备安装位置和定位误差等因素

影响,位置信息获得的目标轨迹不一定是目标中心点的轨

迹,故应选择轨迹形态最接近的,消除轨迹中心点距离带

来的影响,故采用两条轨迹的坐标均值差作为偏移量修正

物体的轨迹,见式(20)。

　 　

(x2) i = (x2) i +x
-

1x
-

2,

(y2) i = (y2) i +y
-

1 -y- 2,
i = [1,2,…n]

ì

î

í

ï
ï

ïï

  

(20)

式中, x- 1y
-

1 是目标 1 的坐标点均值, x- 2y
-

2 是物体 2 的坐标

点均值,n 是物体轨迹中坐标点总数,i = [1,2,…n] 是坐

标点序号。
受处理算力和传输延时等情况影响,目标与物体轨迹

数据的帧率不统一且未对齐,故采用 DTW 动态时间规整算

法[13] , 先分别计算轨迹坐标 x、坐标 y、速度 v,加速度 a分量

的 DTW 距离,再求和得到轨迹的 DTW 距离,见式(21)。
D = Dx + Dy + Dv + Da (21)
式中, Dx、Dy、Dv、Da 是轨迹中坐标 x、坐标 y、速度 v,

加速度 a 分量的 DTW 距离。 构建轨迹相似度计算公式,
见式(22)。

S5 = 1 -
Di

max(D1,D2,…,Dn)
+ k (22)

式中,默认 S5 = 0,防止因数据间断等原因导致轨迹无法

进行相似度计算时,轨迹相似度项缺失影响最终优选函数

的计算。 n 是物体总数,i = [1,2,…,n] 是物体的 id 号,Di

是式(21)得到的该物体与指定目标轨迹的 DTW 距离, k
是权重参数,即轨迹相似度排序中最后 1 名的得分,使得

S5 >0,因与目标轨迹 DTW 距离较小的物体,未必比轨迹

过短或间断的物体更近似目标,建议 k 设为较小值。
1. 11　 其他信息校验

增加摄录角度、显示尺寸、图像清晰度、图像亮度等校

验信息,提升排序结果的合理性,满足个性化优选需求。
计算目标在测量坐标系中坐标轨迹的运动方向向量 v1,采
用罗德里格公式计算得到测量坐标系中摄录设备光轴的

向量 v2,即可计算得到摄录设备拍摄目标的水平和垂直方

向的摄录角度 A、E,设置水平和垂直方向的摄录角度范围

得到摄录角度校验值 Tang,用于过滤不符合摄录角度要求

的图像;通过设置目标显示面积占图像比例范围得到显示

尺寸校验值 Tsiz,用于过滤图像中物体过大或过小的情况,
因存在目标遮挡、形变、部分画幅外等情况,显示尺寸得分

不应与目标实际尺寸进行比较,故采用面积大为优的方式

构建显示尺寸得分公式,得到显示尺寸得分 S6 =识别物体

宽 × 识别物体高;采用 Brenner 函数计算图像的梯度,通
过设置图像梯度阈值得到清晰度校验值 Tdef ,过滤模糊的

图像;计算图像的平均灰度,通过设置图像平均亮度阈值

得到亮度校验值 Tlig,过滤过亮和过暗的图像。
1. 12　 RGB+P 优选函数

首先设置数据过滤公式,见式(23),得到判定值 Tall ,

Tall = 0为合格,Tall > 0表示该摄像设备未捕获到目标或不

符合设定的要求。
Tall = Tdis + Tin + Tfre + Tcls + Tang + Tsiz + Tdef + TligV

(23)
构建 RGB+P 优选函数,用于多通道图像的优选排

序,见式(24)。

S = ∑
6

i = 1
k iS i (24)

式中, k1、k2、k3、k4、k5、k6 为权重系数,S1 是式(2) 摄录距

离偏离计算结果,S2 是式(11) 光轴偏离计算结果,S3 是式

(14) 位置偏离计算结果,S4 是式(17) 类别相似度计算结

果,S5 是式 (22) 轨迹相似度计算结果,S6 是显示尺寸

得分。
计算优选排序结果过程如下:首先选取 1 个目标,依
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据式(23)过滤每个摄录图像中的所有识别物体,然后根

据式(24)得到过滤后摄像图像中所有物体对应该目标的

排序分值 S, 再对每个摄录图像中的物体按 S 值进行倒序

排序,最后对所有摄录图像的排序 1 物体 S 值进行倒序排

序,得到的排序结果就是该目标的优选排序结果,即该目

标的摄录设备拍摄效果排序。 依次遍历其他目标进行上

述排序处理后,得到的多目标摄录优选排序结果,就是本

文的输出结果。
1. 13　 设置自动化导播策略

设置优选排序范围阈值 rnum、最大切换时间阈值 rmax

和最小切换时间阈值 rmin,设置计时器 t1、t2,即当排序结果

不为空时,设当前播出图像在排序结果中排序号为 i,当

i = 1 时,计时器 t1、t2 值清零;如 i ≠ 1 且 i ≤ rnum,计时器 t2

值清零,累计计时 t1,如计时时间 t1 > rmax 时发出切换排序

1 图像指令同时计时器 t1 值清零;如 i > r,累计计时 t2,如
计时时间 t2 > rmin 时发出切换排序 1 图像指令。 避免反复

切换图像造成观看不适。

2　 实验分析及结果

除目标和摄录设备外,搭建了由 5 台服务器和 1 套分

布式编解码平台等组成的硬件环境,软件采用 PyTorch 框

架,共采集 16 路 1
 

080
 

p 图像,最大目标处理数量 16 个,
最大优选输出排序数量 16 组,软件平均处理帧率为 12
帧 / s,实现了多通道图像对应多目标的自动优选排序。 因

播出图像内容与预期目标不匹配的情况主要依靠人工辨

别,在实际任务中难以量化,且不同配置的 RGB+P 优选

函数都是建立在 RGB 识别结果的基础上,排序范围只会

减少而不能扩大,故采用排序范围被裁剪和最优输出被修

正作为测试的正向结果。 经实际使用测试, 在未加入距

离校验值 Tdis、摄录角度校验值 Tang、显示尺寸校验值 Tsiz、
清晰度校验值 Tdef 、亮度校验值 Tlig 和光轴偏离 S2、显示尺

寸 S6 等主观设定的条件和计分项的情况下, 对比了 RGB
+P 优选函数 (Tall = Tin + Tfre + Tcls,S = S1 + S3 + S4 + S5)
与单模态 RGB 识别(Tall = Tfre + Tcls,S = S4) 的 58

 

376
 

668
次排序结果,其中 32

 

165
 

373 次两项排序均为空,占比

55. 099%,剩余排序不全为空的排序结果中排序修正次数

23
 

583
 

661 次,占比 40. 399%,其中 22
 

698
 

297 次缩减了

排序范围,占比 38. 882%,21
 

765
 

171 次修正了排序 1 的

值,占比 37. 284%,在不全为空的 26
 

211
 

295 次排序结果

中实现了 89. 975%的排序范围修正和 83. 037%的最优输

出修正比率,能够有效避免无目标和目标不匹配图像的播

出,实现了设计目的。
 

3　 结论

本文通过构建 RGB+P 优选函数,增加位置信息校验

并融合图像识别结果的处理环节,提高了直播任务中图像

目标识别的准确率,减少了因目标局部可见、遮挡、重复、
能见度差等情况导致的误报率,响应速度优于传统人工导

播工作模式,识别准确率优于单模态的 RGB 图像识别技

术,实现避免了输出结果出错的设计目标,提升了导播工

作的自动化水平,可完成大部分通用场景的图像自动化导

播任务,适应了导播系统的未来需求,为计算机视觉技术

在电视台导播部位的应用提供新思路,可供同类任务借鉴

参考。 局限性在于,该方法对位姿数据的准确性要求较

高,在数据丢帧或延时过大时,会出现排序结果清零的情

况,既 RGB 图像识别结果被裁剪过度;另外数据未对齐、
帧率不一致和图像识别模型的准确率等问题限制了该方

法的输出结果精度;还有对图像质量的评价缺少可用的量

化指标,优选方法与主观评价的契合度不高。 未来工作方

向,进一步提高优选结果的准确度和鲁棒性,减少对任一

模态数据的强依赖,研究多通道图像融合、多目三维场景

还原等多模态数据融合的优选方法;引入与语义匹配的图

像识别模型,提高优选结果与导演想法的契合度。
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