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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　目標歩行者を含む目標映像および少なくとも一つの候補映像を取得することと、
　前記目標映像内の各目標映像セグメントおよび少なくとも一つの前記候補映像内の各候
補映像セグメントをそれぞれ符号化することと、
　符号化結果に基づいて、前記目標映像セグメントにおける歩行者と前記候補映像セグメ
ントにおける歩行者との特徴の類似度を特徴付けるための、各前記目標映像セグメントと
各前記候補映像セグメントとの間の類似度スコアを決定することと、
　前記類似度スコアに基づいて少なくとも一つの前記候補映像における歩行者再認識を行
うことと、を含み、
　前記目標映像内の各目標映像セグメントおよび少なくとも一つの前記候補映像内の各候
補映像セグメントをそれぞれ符号化することは、
　各前記目標映像セグメントにおける各目標映像フレームの第一目標特徴ベクトルおよび
第二目標特徴ベクトルならびに各前記目標映像セグメントのインデックス特徴ベクトルを
取得し、各前記候補映像セグメントにおける各候補映像フレームの第一候補特徴ベクトル
および第二候補特徴ベクトルを取得することと、
　前記インデックス特徴ベクトル、前記第一目標特徴ベクトルおよび前記第一候補特徴ベ
クトルに基づいて注意重みベクトルを生成することと、
　前記注意重みベクトル、前記第二目標特徴ベクトルおよび前記第二候補特徴ベクトルに
基づいて各前記目標映像セグメントの符号化結果および各前記候補映像セグメントの符号



(2) JP 6905601 B2 2021.7.21

10

20

30

40

50

化結果を得ることと、を含む、
歩行者再認識方法。
【請求項２】
　各前記目標映像セグメントにおける各目標映像フレームの第一目標特徴ベクトルおよび
第二目標特徴ベクトルならびに各前記目標映像セグメントのインデックス特徴ベクトルを
取得し、各前記候補映像セグメントにおける各候補映像フレームの第一候補特徴ベクトル
および第二候補特徴ベクトルを取得することは、
　各前記目標映像フレームの画像特徴ベクトルおよび各前記候補映像フレームの画像特徴
ベクトルをそれぞれ抽出することと、
　各前記目標映像フレームの画像特徴ベクトルに基づいて各前記目標映像フレームの第一
目標特徴ベクトルおよび第二目標特徴ベクトルならびに各前記目標映像セグメントのイン
デックス特徴ベクトルを生成し、各前記候補映像フレームの画像特徴ベクトルに基づいて
各前記候補映像フレームの第一候補特徴ベクトルおよび第二候補特徴ベクトルを生成する
ことと、を含む、請求項１に記載の方法。
【請求項３】
　前記インデックス特徴ベクトル、前記第一目標特徴ベクトルおよび前記第一候補特徴ベ
クトルに基づいて注意重みベクトルを生成することは、
　前記インデックス特徴ベクトルおよび前記第一目標特徴ベクトルに基づいて各前記目標
映像フレームの目標注意重みベクトルを生成し、前記インデックス特徴ベクトルおよび前
記第一候補特徴ベクトルに基づいて各前記候補映像フレームの候補注意重みベクトルを生
成することを含む、請求項１または２に記載の方法。
【請求項４】
　前記インデックス特徴ベクトルおよび前記第一目標特徴ベクトルに基づいて各前記目標
映像フレームの目標注意重みベクトルを生成することは、
　前記インデックス特徴ベクトル、各前記目標映像フレームの前記第一目標特徴ベクトル
に基づいて各前記目標映像フレームの目標ヒートマップを生成することと、
　前記目標ヒートマップを正規化して各前記目標映像フレームの目標注意重みベクトルを
得ることと、を含み、
　および／または、
　前記インデックス特徴ベクトルおよび前記第一候補特徴ベクトルに基づいて各前記候補
映像フレームの候補注意重みベクトルを生成することは、
　前記インデックス特徴ベクトル、各前記候補映像フレームの前記第一候補特徴ベクトル
に基づいて各前記候補映像フレームの候補ヒートマップを生成することと、
　前記候補ヒートマップを正規化して各前記候補映像フレームの候補注意重みベクトルを
得ることと、を含む、請求項３に記載の方法。
【請求項５】
　前記注意重みベクトル、前記第二目標特徴ベクトルおよび前記第二候補特徴ベクトルに
基づいて各前記目標映像セグメントの符号化結果および各前記候補映像セグメントの符号
化結果を得ることは、
　各前記目標映像フレームの目標注意重みベクトルおよび第二目標特徴ベクトルに基づい
て各前記目標映像セグメントの符号化結果を得て、各前記候補映像フレームの候補注意重
みベクトルおよび第二候補特徴ベクトルに基づいて各前記候補映像セグメントの符号化結
果を得ることを含む、請求項１から４のいずれか一項に記載の方法。
【請求項６】
　各前記目標映像フレームの目標注意重みベクトルおよび第二目標特徴ベクトルに基づい
て各前記目標映像セグメントの符号化結果を得ることは、
　各前記目標映像フレームの目標注意重みベクトルを各々の目標映像フレームの第二目標
特徴ベクトルと乗算することと、
　各前記目標映像フレームの乗算結果を時間次元で加算し、各前記目標映像セグメントの
符号化結果を得ることと、を含み、
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　および／または、
　各前記目標映像フレームの候補注意重みベクトルおよび第二候補特徴ベクトルに基づい
て各前記候補映像セグメントの符号化結果を得ることは、
　各前記候補映像フレームの候補注意重みベクトルを各々の候補映像フレームの第二候補
特徴ベクトルと乗算することと、
　各前記候補映像フレームの乗算結果を時間次元で加算し、各前記候補映像セグメントの
符号化結果を得ることと、を含む、請求項５に記載の方法。
【請求項７】
　符号化結果に基づいて各前記目標映像セグメントと各前記候補映像セグメントとの間の
類似度スコアを決定することは、
　各前記目標映像セグメントの符号化結果と各前記候補映像セグメントの符号化結果を順
に減算することと、
　減算操作の結果を各次元で二乗することと、
　二乗操作によって得られた特徴ベクトルを完全接続して二次元の特徴ベクトルを得るこ
とと、
　前記二次元の特徴ベクトルを正規化し、各前記目標映像セグメントと各前記候補映像セ
グメントとの間の類似度スコアを得ることと、を含む、請求項１から６のいずれか一項に
記載の方法。
【請求項８】
　前記類似度スコアに基づいて少なくとも一つの前記候補映像における歩行者再認識を行
うことは、
　少なくとも一つの前記候補映像内の各前記候補映像セグメントについて、比率閾値が予
め設定されたスコアが最も高い前記類似度スコアを、各前記候補映像の類似度スコアとし
て加算することと、
　各前記候補映像の類似度スコアを降順に配列することと、
　前に配列された一つまたはいくつかの前記候補映像を前記目標映像と同一目標歩行者を
含む映像として決定することと、を含む、請求項１から７のいずれか一項に記載の方法。
【請求項９】
　目標歩行者を含む目標映像および少なくとも一つの候補映像を取得するように構成され
た取得モジュールと、
　前記目標映像内の各目標映像セグメントおよび少なくとも一つの前記候補映像内の各候
補映像セグメントをそれぞれ符号化するように構成された符号化モジュールと、
　符号化結果に基づいて、前記目標映像セグメントにおける歩行者と前記候補映像セグメ
ントにおける歩行者との特徴の類似度を特徴付けるための、各前記目標映像セグメントと
各前記候補映像セグメントとの間の類似度スコアを決定するように構成された決定モジュ
ールと、
　前記類似度スコアに基づいて少なくとも一つの前記候補映像における歩行者再認識を行
うように構成された認識モジュールと、を含み、
　前記符号化モジュールは、
　各前記目標映像セグメントにおける各目標映像フレームの第一目標特徴ベクトルおよび
第二目標特徴ベクトルならびに各前記目標映像セグメントのインデックス特徴ベクトルを
取得し、各前記候補映像セグメントにおける各候補映像フレームの第一候補特徴ベクトル
および第二候補特徴ベクトルを取得するように構成された特徴ベクトル取得モジュールと
、
　前記インデックス特徴ベクトル、前記第一目標特徴ベクトルおよび前記第一候補特徴ベ
クトルに基づいて注意重みベクトルを生成するように構成された重みベクトル生成モジュ
ールと、
　前記注意重みベクトル、前記第二目標特徴ベクトルおよび前記第二候補特徴ベクトルに
基づいて各前記目標映像セグメントの符号化結果および各前記候補映像セグメントの符号
化結果を得るように構成された符号化結果取得モジュールと、を含む、歩行者再認識装置
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。
【請求項１０】
　プロセッサ、および
　前記プロセッサに請求項１から８のいずれか一項に記載の歩行者再認識方法を実行させ
る少なくとも一つの実行可能命令を記憶するためのメモリを含む、電子機器。
【請求項１１】
　プロセッサに実行される時に請求項１から８のいずれか一項に記載の歩行者再認識方法
を実現するコンピュータプログラムが記憶されている、コンピュータ読み取り可能記憶媒
体。
【請求項１２】
　プロセッサに実行される時に請求項１から８のいずれか一項に記載の歩行者再認識方法
を実現するための少なくとも一つの実行可能命令を含む、コンピュータプログラム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
（関連出願の相互参照）
　本願は２０１８年２月１２日に出願された、出願番号２０１８１０１４５７１７．３の
中国特許出願に基づいて提出され、該中国特許出願の優先権を主張し、その開示の全てが
参照によって本願に組み込まれる。
【０００２】
　本願の実施例は画像処理の技術分野に関し、特に歩行者再認識方法、装置、電子機器お
よび記憶媒体に関する。
【背景技術】
【０００３】
　歩行者再認識はスマート映像監視システムにおける重要な技術の一つであり、その目的
は指定された目標映像と候補映像との間の類似度を測定し、さらに大量の候補映像から目
標映像と同一歩行者を含む候補映像を探し出すことである。
【０００４】
　従来の歩行者再認識方法は主に一つの完全な映像を符号化し、符号化結果により全目標
映像と全候補映像との間の類似度を測定し、歩行者再認識の効果が低い。
【発明の概要】
【０００５】
　本願の実施例は歩行者再認識の技術的解決手段を提供する。
【０００６】
　本願の実施例の第一態様によれば、目標歩行者を含む目標映像および少なくとも一つの
候補映像を取得することと、前記目標映像内の各目標映像セグメントおよび少なくとも一
つの前記候補映像内の各候補映像セグメントをそれぞれ符号化することと、符号化結果に
基づいて、前記目標映像セグメントにおける歩行者と前記候補映像セグメントにおける歩
行者との特徴の類似度を特徴付けるための、各前記目標映像セグメントと各前記候補映像
セグメントとの間の類似度スコアを決定することと、前記類似度スコアに基づいて少なく
とも一つの前記候補映像における歩行者再認識を行うことと、を含む歩行者再認識方法が
提供される。
【０００７】
　一実施例では、前記目標映像内の各目標映像セグメントおよび少なくとも一つの前記候
補映像内の各候補映像セグメントをそれぞれ符号化することは、各前記目標映像セグメン
トにおける各目標映像フレームの第一目標特徴ベクトルおよび第二目標特徴ベクトルなら
びに各前記目標映像セグメントのインデックス特徴ベクトルを取得し、各前記候補映像セ
グメントにおける各候補映像フレームの第一候補特徴ベクトルおよび第二候補特徴ベクト
ルを取得することと、前記インデックス特徴ベクトル、前記第一目標特徴ベクトルおよび
前記第一候補特徴ベクトルに基づいて注意重みベクトルを生成することと、前記注意重み
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ベクトル、前記第二目標特徴ベクトルおよび前記第二候補特徴ベクトルに基づいて各前記
目標映像セグメントの符号化結果および各前記候補映像セグメントの符号化結果を得るこ
とと、を含む。
【０００８】
　一実施例では、各前記目標映像セグメントにおける各目標映像フレームの第一目標特徴
ベクトルおよび第二目標特徴ベクトルならびに各前記目標映像セグメントのインデックス
特徴ベクトルを取得し、各前記候補映像セグメントにおける各候補映像フレームの第一候
補特徴ベクトルおよび第二候補特徴ベクトルを取得することは、各前記目標映像フレーム
の画像特徴ベクトルおよび各前記候補映像フレームの画像特徴ベクトルをそれぞれ抽出す
ることと、各前記目標映像フレームの画像特徴ベクトルに基づいて各前記目標映像フレー
ムの第一目標特徴ベクトルおよび第二目標特徴ベクトルならびに各前記目標映像セグメン
トのインデックス特徴ベクトルを生成し、各前記候補映像フレームの画像特徴ベクトルに
基づいて各前記候補映像フレームの第一候補特徴ベクトルおよび第二候補特徴ベクトルを
生成することと、を含む。
【０００９】
　一実施例では、前記インデックス特徴ベクトル、前記第一目標特徴ベクトルおよび前記
第一候補特徴ベクトルに基づいて注意重みベクトルを生成することは、前記インデックス
特徴ベクトルおよび前記第一目標特徴ベクトルに基づいて各前記目標映像フレームの目標
注意重みベクトルを生成し、前記インデックス特徴ベクトルおよび前記第一候補特徴ベク
トルに基づいて各前記候補映像フレームの候補注意重みベクトルを生成することを含む。
【００１０】
　一実施例では、前記インデックス特徴ベクトルおよび前記第一目標特徴ベクトルに基づ
いて各前記目標映像フレームの目標注意重みベクトルを生成することは、前記インデック
ス特徴ベクトル、各前記目標映像フレームの前記第一目標特徴ベクトルに基づいて各前記
目標映像フレームの目標ヒートマップを生成することと、前記目標ヒートマップを正規化
して各前記目標映像フレームの目標注意重みベクトルを得ることと、を含み、および／ま
たは、前記インデックス特徴ベクトルおよび前記第一候補特徴ベクトルに基づいて各前記
候補映像フレームの候補注意重みベクトルを生成することは、前記インデックス特徴ベク
トル、各前記候補映像フレームの前記第一候補特徴ベクトルに基づいて各前記候補映像フ
レームの候補ヒートマップを生成することと、前記候補ヒートマップを正規化して各前記
候補映像フレームの候補注意重みベクトルを得ることと、を含む。
【００１１】
　一実施例では、前記注意重みベクトル、前記第二目標特徴ベクトルおよび前記第二候補
特徴ベクトルに基づいて各前記目標映像セグメントの符号化結果および各前記候補映像セ
グメントの符号化結果を得ることは、各前記目標映像フレームの目標注意重みベクトルお
よび第二目標特徴ベクトルに基づいて各前記目標映像セグメントの符号化結果を得て、各
前記候補映像フレームの候補注意重みベクトルおよび第二候補特徴ベクトルに基づいて各
前記候補映像セグメントの符号化結果を得ることを含む。
【００１２】
　一実施例では、各前記目標映像フレームの目標注意重みベクトルおよび第二目標特徴ベ
クトルに基づいて各前記目標映像セグメントの符号化結果を得ることは、各前記目標映像
フレームの目標注意重みベクトルを各々の目標映像フレームの第二目標特徴ベクトルと乗
算することと、各前記目標映像フレームの乗算結果を時間次元で加算し、各前記目標映像
セグメントの符号化結果を得ることと、を含み、および／または、各前記目標映像フレー
ムの候補注意重みベクトルおよび第二候補特徴ベクトルに基づいて各前記候補映像セグメ
ントの符号化結果を得ることは、各前記候補映像フレームの候補注意重みベクトルを各々
の候補映像フレームの第二候補特徴ベクトルと乗算することと、各前記候補映像フレーム
の乗算結果を時間次元で加算し、各前記候補映像セグメントの符号化結果を得ることと、
を含む。
【００１３】
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　一実施例では、符号化結果に基づいて各前記目標映像セグメントと各前記候補映像セグ
メントとの間の類似度スコアを決定することは、各前記目標映像セグメントの符号化結果
と各前記候補映像セグメントの符号化結果を順に減算することと、減算操作の結果を各次
元で二乗することと、二乗操作によって得られた特徴ベクトルを完全接続して二次元の特
徴ベクトルを得ることと、前記二次元の特徴ベクトルを正規化し、各前記目標映像セグメ
ントと各前記候補映像セグメントとの間の類似度スコアを得ることと、を含む。
【００１４】
　一実施例では、前記類似度スコアに基づいて少なくとも一つの前記候補映像における歩
行者再認識を行うことは、少なくとも一つの前記候補映像内の各前記候補映像セグメント
について、比率閾値が予め設定されたスコアが最も高い前記類似度スコアを、各前記候補
映像の類似度スコアとして加算することと、各前記候補映像の類似度スコアを降順に配列
することと、前に配列された一つまたはいくつかの前記候補映像を前記目標映像と同一目
標歩行者を含む映像として決定することと、を含む。
【００１５】
　本願の実施例の第二態様によれば、目標歩行者を含む目標映像および少なくとも一つの
候補映像を取得するように構成された取得モジュールと、前記目標映像内の各目標映像セ
グメントおよび少なくとも一つの前記候補映像内の各候補映像セグメントをそれぞれ符号
化するように構成された符号化モジュールと、符号化結果に基づいて、前記目標映像セグ
メントにおける歩行者と前記候補映像セグメントにおける歩行者との特徴の類似度を特徴
付けるための、各前記目標映像セグメントと各前記候補映像セグメントとの間の類似度ス
コアを決定するように構成された決定モジュールと、前記類似度スコアに基づいて少なく
とも一つの前記候補映像における歩行者再認識を行うように構成された認識モジュールと
、を含む歩行者再認識装置が提供される。
【００１６】
　一実施例では、前記符号化モジュールは、各前記目標映像セグメントにおける各目標映
像フレームの第一目標特徴ベクトルおよび第二目標特徴ベクトルならびに各前記目標映像
セグメントのインデックス特徴ベクトルを取得し、各前記候補映像セグメントにおける各
候補映像フレームの第一候補特徴ベクトルおよび第二候補特徴ベクトルを取得するように
構成された特徴ベクトル取得モジュールと、前記インデックス特徴ベクトル、前記第一目
標特徴ベクトルおよび前記第一候補特徴ベクトルに基づいて注意重みベクトルを生成する
ように構成された重みベクトル生成モジュールと、前記注意重みベクトル、前記第二目標
特徴ベクトルおよび前記第二候補特徴ベクトルに基づいて各前記目標映像セグメントの符
号化結果および各前記候補映像セグメントの符号化結果を得るように構成された符号化結
果取得モジュールと、を含む。
【００１７】
　一実施例では、前記特徴ベクトル取得モジュールは、各前記目標映像フレームの画像特
徴ベクトルおよび各前記候補映像フレームの画像特徴ベクトルをそれぞれ抽出し、そして
各前記目標映像フレームの画像特徴ベクトルに基づいて各前記目標映像フレームの第一目
標特徴ベクトルおよび第二目標特徴ベクトルならびに各前記目標映像セグメントのインデ
ックス特徴ベクトルを生成し、各前記候補映像フレームの画像特徴ベクトルに基づいて各
前記候補映像フレームの第一候補特徴ベクトルおよび第二候補特徴ベクトルを生成するよ
うに構成される。
【００１８】
　一実施例では、前記重みベクトル生成モジュールは、前記インデックス特徴ベクトルお
よび前記第一目標特徴ベクトルに基づいて各前記目標映像フレームの目標注意重みベクト
ルを生成し、前記インデックス特徴ベクトルおよび前記第一候補特徴ベクトルに基づいて
各前記候補映像フレームの候補注意重みベクトルを生成するように構成される。
【００１９】
　一実施例では、前記重みベクトル生成モジュールは、前記インデックス特徴ベクトル、
各前記目標映像フレームの前記第一目標特徴ベクトルに基づいて各前記目標映像フレーム
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の目標ヒートマップを生成し、そして前記目標ヒートマップを正規化して各前記目標映像
フレームの目標注意重みベクトルを得るように、および／または、前記インデックス特徴
ベクトル、各前記候補映像フレームの前記第一候補特徴ベクトルに基づいて各前記候補映
像フレームの候補ヒートマップを生成し、そして前記候補ヒートマップを正規化して各前
記候補映像フレームの候補注意重みベクトルを得るように構成される。
【００２０】
　一実施例では、前記符号化結果取得モジュールは、各前記目標映像フレームの目標注意
重みベクトルおよび第二目標特徴ベクトルに基づいて各前記目標映像セグメントの符号化
結果を得て、各前記候補映像フレームの候補注意重みベクトルおよび第二候補特徴ベクト
ルに基づいて各前記候補映像セグメントの符号化結果を得るように構成される。
【００２１】
　一実施例では、前記符号化結果取得モジュールは、各前記目標映像フレームの目標注意
重みベクトルを各々の目標映像フレームの第二目標特徴ベクトルと乗算し、そして各前記
目標映像フレームの乗算結果を時間次元で加算し、各前記目標映像セグメントの符号化結
果を得るように、および／または、各前記候補映像フレームの候補注意重みベクトルを各
々の候補映像フレームの第二候補特徴ベクトルと乗算し、そして各前記候補映像フレーム
の乗算結果を時間次元で加算し、各前記候補映像セグメントの符号化結果を得るように構
成される。
【００２２】
　一実施例では、前記決定モジュールは、各前記目標映像セグメントの符号化結果と各前
記候補映像セグメントの符号化結果を順に減算し、減算操作の結果を各次元で二乗し、二
乗操作によって得られた特徴ベクトルを完全接続して二次元の特徴ベクトルを得て、そし
て前記二次元の特徴ベクトルを正規化し、各前記目標映像セグメントと各前記候補映像セ
グメントとの間の類似度スコアを得るように構成される。
【００２３】
　一実施例では、前記認識モジュールは、少なくとも一つの前記候補映像内の各前記候補
映像セグメントについて、比率閾値が予め設定されたスコアが最も高い前記類似度スコア
を、各前記候補映像の類似度スコアとして加算し、各前記候補映像の類似度スコアを降順
に配列し、そして前に配列された一つまたはいくつかの前記候補映像を前記目標映像と同
一目標歩行者を含む映像として決定するように構成される。
【００２４】
　本願の実施例の第三態様によれば、プロセッサ、および前記プロセッサに第一態様に記
載の歩行者再認識方法を実行させる少なくとも一つの実行可能命令を記憶するためのメモ
リを含む電子機器が提供される。
【００２５】
　本願の実施例の第四態様によれば、プロセッサに実行される時に第一態様に記載の歩行
者再認識方法を実現するコンピュータプログラムが記憶されているコンピュータ読み取り
可能記憶媒体が提供される。
【００２６】
　本願の実施例の第五態様によれば、プロセッサに実行される時に第一態様に記載の歩行
者再認識方法を実現するための少なくとも一つの実行可能命令を含むコンピュータプログ
ラム製品が提供される。
【００２７】
　本願の実施例は歩行者再認識を行う時、目標歩行者を含む目標映像および少なくとも一
つの候補映像を取得し、目標映像内の各目標映像セグメントおよび少なくとも一つの候補
映像内の各候補映像セグメントをそれぞれ符号化し、符号化結果に基づいて各目標映像セ
グメントと各候補映像セグメントとの間の類似度スコアを決定し、そして類似度スコアに
基づいて少なくとも一つの候補映像における歩行者再認識を行う。映像セグメントに含ま
れるフレーム数は全映像に含まれるフレーム数より大幅に少ないため、映像セグメントに
おける歩行者表面情報の変化度は全映像における歩行者表面情報の変化度より大幅に低い
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。全目標映像および全候補映像に対する符号化に比べ、各目標映像セグメントおよび各候
補映像セグメントに対する符号化は、歩行者表面情報の変化を効果的に低減し、同時に異
なる映像フレーム内の歩行者表面情報の多様性および映像フレーム間の動的関連性により
、歩行者表面情報の利用率を向上させ、各目標映像セグメントと各候補映像セグメントと
の間の類似度スコア計算の符号化結果による正解率を向上させ、さらに歩行者再認識の正
解率を向上可能である。
【図面の簡単な説明】
【００２８】
【図１】本願の実施例に係る歩行者再認識方法の一実施例のフローチャートである。
【図２】本願の実施例に係る歩行者再認識方法の一実施例の計算フレームワーク模式図で
ある。
【図３】本願の実施例に係る歩行者再認識方法の別の実施例のフローチャートである。
【図４】本願の実施例に係る歩行者再認識方法における注意符号化メカニズムの模式図で
ある。
【図５】本願の実施例に係る歩行者再認識装置の一実施例の構成模式図である。
【図６】本願の実施例に係る歩行者再認識装置の別の実施例の構成模式図である。
【図７】本願の実施例に係る電子機器の一実施例の構成模式図である。
【発明を実施するための形態】
【００２９】
　以下に図面（複数の図面における同じ符号は同じ要素を表す）と実施例を関連付けて、
本発明の実施例の具体的な実施形態をさらに詳細に説明する。以下の実施例は本発明を説
明するためのものであるが、本発明の範囲を限定するものではない。
【００３０】
　当業者であれば、本発明の実施例における「第一」、「第二」などの用語は異なるステ
ップ、機器またはモジュールなどを区別するためのものに過ぎず、なんらの特定の技術的
意味も有さず、またそれらの間の必然的な論理的順序を表すものでもない。
【００３１】
　図１を参照すると、本願の実施例に係る歩行者再認識方法の一実施例のフローチャート
が示される。
【００３２】
　本願の実施例の歩行者再認識方法はメモリに記憶された関連命令を電子機器のプロセッ
サによって呼び出して以下のステップを実行する。
【００３３】
　ステップＳ１００において、目標歩行者を含む目標映像および少なくとも一つの候補映
像を取得する。
【００３４】
　本願の実施例における目標映像は一つ以上の目標歩行者を含んでもよく、候補映像は一
つ以上の候補歩行者を含んでもよくまたは候補歩行者を含まなくてもよい。本願の実施例
における目標映像および少なくとも一つの候補映像は映像収集機器に由来する映像画像で
あってもよく、また他の機器から由来してもよく、本願の実施例の一つの目的は少なくと
も一つの候補映像から候補歩行者が目標歩行者と同一歩行者である候補映像を得ることで
ある。
【００３５】
　任意選択的な一例では、該ステップＳ１００はメモリに記憶された対応する命令をプロ
セッサによって呼び出して実行してもよいし、プロセッサにより運用される取得モジュー
ル５０によって実行してもよい。
【００３６】
　ステップＳ１０２において、目標映像内の各目標映像セグメントおよび少なくとも一つ
の候補映像内の各候補映像セグメントをそれぞれ符号化する。
【００３７】
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　まず、目標映像および候補映像のクリップを分割し、目標映像内の各目標映像セグメン
トおよび候補映像内の各候補映像セグメントを生成する。ここで、各目標映像セグメント
は固定の長さ、各候補映像セグメントは固定の長さを有し、かつ、各目標映像セグメント
の長さと各候補映像セグメントの長さは同じであってもでなくてもよい。
【００３８】
　続いて、各目標映像セグメントおよび各候補映像セグメントをそれぞれ符号化し、各目
標映像セグメントの符号化結果および各候補映像セグメントの符号化結果を得る。
【００３９】
　任意選択的な一例では、該ステップＳ１０２はメモリに記憶された対応する命令をプロ
セッサによって呼び出して実行してもよいし、プロセッサにより運用される符号化モジュ
ール５２によって実行してもよい。
【００４０】
　ステップＳ１０４において、符号化結果に基づいて各目標映像セグメントと各候補映像
セグメントとの間の類似度スコアを決定する。
【００４１】
　本願の実施例では、各目標映像セグメントの符号化結果は各目標映像セグメントにおけ
る歩行者特徴ベクトルの一具現化形態、各候補映像セグメントの符号化結果は各候補映像
セグメントにおける歩行者特徴ベクトルの一具現化形態と見なしてもよい。または、符号
化結果は歩行者特徴ベクトルそのものである。ある目標映像セグメントとある候補映像セ
グメントとの間の歩行者特徴ベクトルが同じである場合または類似する場合、該目標映像
セグメントと該候補映像セグメントとは同一目標歩行者を含む可能性が高いこと、即ち該
目標映像セグメントと該候補映像セグメントとの間の類似度スコアが高いことが示され、
ある目標映像セグメントとある候補映像セグメントとの間の歩行者特徴ベクトルが異なる
場合、該目標映像セグメントと該候補映像セグメントとは同一目標歩行者を含む可能性が
低いこと、即ち該目標映像セグメントと該候補映像セグメントとの間の類似度スコアが低
いことが示される。
【００４２】
　任意選択的な一例では、該ステップＳ１０４はメモリに記憶された対応する命令をプロ
セッサによって呼び出して実行してもよいし、プロセッサにより運用される決定モジュー
ル５４によって実行してもよい。
【００４３】
　ステップＳ１０６において、類似度スコアに基づいて少なくとも一つの候補映像におけ
る歩行者再認識を行う。
【００４４】
　各目標映像セグメントと各候補映像セグメントとの間の類似度スコアを得てから、類似
度スコアに基づいて少なくとも一つの候補映像の類似度スコアを得ることができる。類似
度スコアが高い候補映像を目標映像と同一目標歩行者を含む候補映像として決定する。
【００４５】
　任意選択的な一例では、該ステップＳ１０６はメモリに記憶された対応する命令をプロ
セッサによって呼び出して実行してもよいし、プロセッサにより運用される認識モジュー
ル５６によって実行してもよい。
【００４６】
　本願の実施例が提供する歩行者再認識方法は図２に示す計算フレームワークで実行可能
である。まず、映像（目標映像および少なくとも一つの候補映像を含む）を分割し、固定
の長さを有する映像セグメントを生成する。図中、ｐは目標映像を表し、ｇは少なくとも
一つの候補映像のうちの一つの候補映像を表し、ｐｎは目標映像ｐ内の一つの目標映像セ
グメントであり、ｇｋは候補映像ｇ内の一つの候補映像セグメントである。目標映像ｐと
候補映像ｇ内の任意の二つの映像セグメント間の類似度を測定するために、相乗注意メカ
ニズムを有する深層ネットワークを使用する。該深層ネットワークは目標映像セグメント
ｐｎおよび候補映像セグメントｇｋを入力項目とし、出力項目ｍ（ｐｎ，ｇｋ）は目標映
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像セグメントｐｎと候補映像セグメントｇｋとの間の類似度スコアとする。目標映像ｐお
よび候補映像ｇ内の二つの映像セグメント（目標映像セグメントおよび候補映像セグメン
ト）につき、複数の映像セグメント間の類似度スコアを得ることができる。目標映像ｐと
候補映像ｇとの間の類似度を有効に推定するために、競争的メカニズムを用いて類似度が
高い一部の類似度スコアを選択し、これらの類似度スコアを加算することで目標映像ｐと
候補映像ｇとの間の類似度の確実な推定ｃ（ｐ，ｇ）を得るようにしてもよい。
【００４７】
　本願の実施例は歩行者再認識を行う時、目標歩行者を含む目標映像および少なくとも一
つの候補映像を取得し、目標映像内の各目標映像セグメントおよび少なくとも一つの候補
映像内の各候補映像セグメントをそれぞれ符号化し、符号化結果に基づいて各目標映像セ
グメントと各候補映像セグメントとの間の類似度スコアを決定し、そして類似度スコアに
基づいて少なくとも一つの候補映像における歩行者再認識を行う。映像セグメントに含ま
れるフレーム数は全映像に含まれるフレーム数より大幅に少ないため、映像セグメントに
おける歩行者表面情報の変化度は全映像における歩行者表面情報の変化度より大幅に低い
。全目標映像および全候補映像に対する符号化に比べ、各目標映像セグメントおよび各候
補映像セグメントに対する符号化は、歩行者表面情報の変化を効果的に低減し、同時に異
なる映像フレーム内の歩行者表面情報の多様性および映像フレーム間の動的関連性により
、歩行者表面情報の利用率を向上させ、各目標映像セグメントと各候補映像セグメントと
の間の類似度スコア計算の符号化結果による正解率を向上させ、さらに歩行者再認識の正
解率を向上可能である。
【００４８】
　図３を参照すると、本願の実施例に係る歩行者再認識方法の別の実施例のフローチャー
トが示される。
【００４９】
　説明すべきは、本願の各実施例に記述した部分は着目している点が異なり、ある実施例
に詳細に記述されていない部分は本出願の他の実施例での記述および説明を参照すればよ
く、詳細な説明は繰り返さないということである。
【００５０】
　ステップＳ３００において、目標歩行者を含む目標映像および少なくとも一つの候補映
像を取得する。
【００５１】
　ステップＳ３０２において、目標映像内の各目標映像セグメントおよび少なくとも一つ
の候補映像内の各候補映像セグメントをそれぞれ符号化する。
【００５２】
　任意選択的に、本ステップＳ３０２は以下のステップを含んでもよい。
【００５３】
　ステップＳ３０２０において、各目標映像セグメント内の各目標映像フレームの第一目
標特徴ベクトルおよび第二目標特徴ベクトルならびに各目標映像セグメントのインデック
ス特徴ベクトルを取得し、各候補映像セグメント内の各候補映像フレームの第一候補特徴
ベクトルおよび第二候補特徴ベクトルを取得する。
【００５４】
　任意選択的な一実施形態では、ニューラルネットワークによって、映像フレームにおけ
る画像特徴、例えば歩行者特徴、背景特徴などを反映するための、各目標映像フレームの
画像特徴ベクトルおよび各候補映像フレームの画像特徴ベクトルを抽出してもよい。目標
映像フレームについて、各目標映像フレームの画像特徴ベクトルに基づいて各目標映像フ
レームの第一目標特徴ベクトルおよび第二目標特徴ベクトル、ならびに目標映像セグメン
トの情報を含んで有用情報とノイズ情報を効果的に区別可能な各目標映像セグメントのイ
ンデックス特徴ベクトルを生成する。候補映像フレームについて、各候補映像フレームの
画像特徴ベクトルに基づいて各候補映像フレームの第一候補特徴ベクトルおよび第二候補
特徴ベクトルを生成する。具体的には、フレーム毎の特徴の線形変換によって第一目標特
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徴ベクトル（「キー」特徴ベクトル）および第一候補特徴ベクトル（「キー」特徴ベクト
ル）を生成し、フレーム毎の特徴の別の線形変換によって第二目標特徴ベクトル（「値」
特徴ベクトル）および第二候補特徴ベクトル（「値」特徴ベクトル）を生成し、長期短期
記憶（Ｌｏｎｇ　Ｓｈｏｒｔ－Ｔｅｒｍ　Ｍｅｍｏｒｙ、ＬＳＴＭ）ネットワークおよび
各目標映像セグメントの各目標映像フレームの画像特徴ベクトルによって、目標映像セグ
メントから生成され目標映像セグメント自身および全ての候補映像セグメントに作用する
各目標映像セグメントのインデックス特徴ベクトルを生成するようにしてもよい。
【００５５】
　ステップＳ３０２２において、インデックス特徴ベクトル、第一目標特徴ベクトルおよ
び第一候補特徴ベクトルに基づいて注意重みベクトルを生成する。
【００５６】
　本願の実施例では、第一目標特徴ベクトルおよび第一候補特徴ベクトルは注意重みベク
トルを生成するために用いられる。任意選択的な一実施形態では、目標映像フレームにつ
いて、インデックス特徴ベクトルおよび第一目標特徴ベクトルに基づいて各目標映像フレ
ームの目標注意重みベクトルを生成してもよく、任意選択的に、インデックス特徴ベクト
ル、各目標映像フレームの第一目標特徴ベクトルに基づいて各目標映像フレームの目標ヒ
ートマップを生成し、具体的には、インデックス特徴ベクトル、各目標映像フレームの第
一目標特徴ベクトルに基づいて内積を行って各目標映像フレームの目標ヒートマップを得
て、そして時間次元でｓｏｆｔｍａｘ関数によって目標ヒートマップを正規化して各目標
映像フレームの目標注意重みベクトルを得る。候補映像フレームについて、インデックス
特徴ベクトルおよび第一候補特徴ベクトルに基づいて各候補映像フレームの候補注意重み
ベクトルを生成してもよく、任意選択的に、インデックス特徴ベクトル、各候補映像フレ
ームの第一候補特徴ベクトルに基づいて各候補映像フレームの候補ヒートマップを生成し
、具体的には、インデックス特徴ベクトル、各候補映像フレームの第一候補特徴ベクトル
に基づいて内積を行って各候補映像フレームの候補ヒートマップを得て、そして時間次元
でｓｏｆｔｍａｘ関数によって候補ヒートマップを正規化して各候補映像フレームの候補
注意重みベクトルを得る。
【００５７】
　注意重みベクトルは符号化プロセスで有効な歩行者特徴を増強するための、識別力情報
を有する重みベクトルであり、ノイズ情報による影響を軽減可能である。
【００５８】
　ステップＳ３０２４において、注意重みベクトル、第二目標特徴ベクトルおよび第二候
補特徴ベクトルに基づいて各目標映像セグメントの符号化結果および候補映像セグメント
の符号化結果を得る。
【００５９】
　本願の実施例では、第二目標特徴ベクトルは目標映像セグメント内の各フレームの画像
特徴を反映するために用いられ、第二候補特徴ベクトルは候補映像セグメント内の各フレ
ームの画像特徴を反映するために用いられる。任意選択的な一実施形態では、目標映像フ
レームについて、各目標映像フレームの目標注意重みベクトルおよび第二目標特徴ベクト
ルに基づいて各目標映像セグメントの符号化結果を得る。具体的には、各目標映像フレー
ムの目標注意重みベクトルを各々の目標映像フレームの第二目標特徴ベクトルと乗算し、
そして各目標映像フレームの乗算結果を時間次元で加算し、各目標映像セグメントの符号
化結果を得る。候補映像フレームについて、各候補映像フレームの候補注意重みベクトル
および第二候補特徴ベクトルに基づいて各候補映像セグメントの符号化結果を得る。任意
選択的に、各候補映像フレームの候補注意重みベクトルを各々の候補映像フレームの第二
候補特徴ベクトルと乗算し、そして各候補映像フレームの乗算結果を時間次元で加算し、
各候補映像セグメントの符号化結果を得る。
【００６０】
　本願の実施例のステップＳ３０２は注意符号化メカニズムによって実現可能、即ち映像
セグメント（目標映像セグメントおよび候補映像セグメント）における異なるフレーム特
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徴の抽出によって映像セグメントの符号化結果を得ることが可能であり、そのプロセスは
図４に示されたとおりである。まず目標映像セグメントにおける各目標映像フレームおよ
び候補映像セグメントにおける各候補映像フレームについて畳み込みニューラルネットワ
ーク特徴を抽出し、畳み込みニューラルネットワーク特徴に基づいて各目標映像フレーム
または各候補映像フレームにそれぞれ対応する「キー」特徴ベクトルおよび「値」特徴ベ
クトルを生成し、各目標映像フレームまたは各候補映像フレームの「キー」特徴ベクトル
を各目標映像セグメントのインデックス特徴ベクトルと内積してヒートマップを形成させ
、ヒートマップによって目標映像フレームまたは候補映像フレーム内の各特徴とグローバ
ル情報との関連性を反映させる。ヒートマップを時間次元でｓｏｆｔｍａｘ関数によって
正規化して注意重みベクトルを形成させ、該注意重みベクトルを各映像フレームの「値」
特徴ベクトルに対応して各次元でそれぞれと乗算し、異なる映像フレームによって得られ
た結果を時間次元で加算し、さらに各映像セグメントの符号化結果を得る。
【００６１】
　ステップＳ３０４において、符号化結果に基づいて各目標映像セグメントと各候補映像
セグメントとの間の類似度スコアを決定する。
【００６２】
　任意選択的な一実施形態では、各目標映像セグメントの符号化結果と各候補映像セグメ
ントの符号化結果を順に減算、二乗、完全接続および正規化し、各目標映像セグメントと
各候補映像セグメントとの間の類似度スコアを得る。具体的には、各目標映像セグメント
の符号化結果と各候補映像セグメントの符号化結果を順に減算し、続いて各画像次元で二
乗する。ここで、画像次元は、頭部画像次元、上半身画像次元、下半身画像次元などを含
む歩行者画像次元、および、建築物画像次元、街路画像次元などを含む背景画像次元を含
むが、これらに限定されない。二乗操作によって得られた特徴ベクトルを完全接続層によ
って二次元の特徴ベクトルを得て、最後にＳｉｇｍｏｉｄ関数による非線形正規化によっ
て各目標映像セグメントと各候補映像セグメントとの間の類似度スコアを得る。
【００６３】
　ステップＳ３０６において、類似度スコアに基づいて少なくとも一つの候補映像におけ
る歩行者再認識を行う。
【００６４】
　任意選択的な一実施形態では、少なくとも一つの候補映像のうちの各候補映像について
、予め設定された閾値以上の類似度スコアまたはスコアが高い類似度スコア（例えば、前
２０％に配列された類似度スコア）を、各候補映像の類似度スコアとして加算し、各候補
映像の類似度スコアを降順に配列し、そして前に配列された一つまたはいくつかの候補映
像を目標映像と同一目標歩行者を含む映像として決定する。ここで、予め設定された閾値
は実際の状況に応じて設定してもよく、スコアが高いとは相対的に高いということである
。
【００６５】
　本願の実施例は歩行者再認識を行う時、目標歩行者を含む目標映像および少なくとも一
つの候補映像を取得し、目標映像内の各目標映像セグメントおよび少なくとも一つの候補
映像内の各候補映像セグメントをそれぞれ符号化し、符号化結果に基づいて各目標映像セ
グメントと各候補映像セグメントとの間の類似度スコアを決定し、そして類似度スコアに
基づいて少なくとも一つの候補映像における歩行者再認識を行う。映像セグメントに含ま
れるフレーム数は全映像に含まれるフレーム数より大幅に少ないため、映像セグメントに
おける歩行者表面情報の変化度は全映像における歩行者表面情報の変化度より大幅に低い
。全目標映像および全候補映像に対する符号化に比べ、各目標映像セグメントおよび各候
補映像セグメントに対する符号化は、歩行者表面情報の変化を効果的に低減し、同時に異
なる映像フレーム内の歩行者表面情報の多様性および映像フレーム間の動的関連性により
、歩行者表面情報の利用率を向上させ、各目標映像セグメントと各候補映像セグメントと
の間の類似度スコア計算の符号化結果による正解率を向上させ、さらに歩行者再認識の正
解率を向上可能である。
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【００６６】
　本願の実施例における候補映像の符号化結果は目標映像セグメントのインデックス特徴
ベクトルおよび候補映像セグメントの「キー」特徴ベクトルによって得られ、符号化プロ
セスで、目標映像セグメントのインデックス特徴ベクトルを指導情報として用い、類似度
スコア決定の候補映像符号化結果による正確性を向上させる。目標映像セグメントのイン
デックス特徴ベクトルにより各候補映像フレームの注意重みベクトルを推定し、候補映像
における異常候補映像フレームが候補映像セグメントの符号化結果に与える影響を軽減し
、候補映像における歩行者再認識の指向性を向上させる。
【００６７】
　本願の実施例は目標映像および候補映像をクリップに分割し、目標映像セグメントおよ
び候補映像セグメントを符号化し、候補映像における歩行者が一部の候補映像フレームに
おいて遮蔽された場合、類似度スコアが高い候補映像セグメントを候補映像の有効候補映
像セグメントとして選択し、類似度スコアが低い候補映像セグメントを無視する。
【００６８】
　図５を参照すると、本願の実施例に係る歩行者再認識装置の一実施例の構成模式図が示
される。
【００６９】
　本願の実施例が提供する歩行者再認識装置は、目標歩行者を含む目標映像および少なく
とも一つの候補映像を取得するように構成された取得モジュール５０と、目標映像内の各
目標映像セグメントおよび少なくとも一つの候補映像内の各候補映像セグメントをそれぞ
れ符号化するように構成された符号化モジュール５２と、符号化結果に基づいて、目標映
像セグメントにおける歩行者と候補映像セグメントにおける歩行者との特徴の類似度を特
徴付けるための、各目標映像セグメントと各候補映像セグメントとの間の類似度スコアを
決定するように構成された決定モジュール５４と、類似度スコアに基づいて少なくとも一
つの候補映像における歩行者再認識を行うように構成された認識モジュール５６と、を含
む。
【００７０】
　本願の実施例の歩行者再認識装置は上記実施例における対応する歩行者再認識方法を実
現するためのものであり、かつ対応する方法の実施例の有益な効果を有し、ここでは説明
を省略する。
【００７１】
　図６を参照すると、本願の実施例に係る歩行者再認識装置の別の実施例の構成模式図が
示される。
【００７２】
　本願の実施例が提供する歩行者再認識装置は、目標歩行者を含む目標映像および少なく
とも一つの候補映像を取得するように構成された取得モジュール６０と、目標映像内の各
目標映像セグメントおよび少なくとも一つの候補映像内の各候補映像セグメントをそれぞ
れ符号化するように構成された符号化モジュール６２と、符号化結果に基づいて、目標映
像セグメントにおける歩行者と候補映像セグメントにおける歩行者との特徴の類似度を特
徴付けるための、各目標映像セグメントと各候補映像セグメントとの間の類似度スコアを
決定するように構成された決定モジュール６４と、類似度スコアに基づいて少なくとも一
つの候補映像における歩行者再認識を行うように構成された認識モジュール６６と、を含
む。
【００７３】
　任意選択的に、符号化モジュール６２は、各目標映像セグメントにおける各目標映像フ
レームの第一目標特徴ベクトルおよび第二目標特徴ベクトルならびに各目標映像セグメン
トのインデックス特徴ベクトルを取得し、各候補映像セグメントにおける各候補映像フレ
ームの第一候補特徴ベクトルおよび第二候補特徴ベクトルを取得するように構成された特
徴ベクトル取得モジュール６２０と、インデックス特徴ベクトル、第一目標特徴ベクトル
および第一候補特徴ベクトルに基づいて注意重みベクトルを生成するように構成された重
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みベクトル生成モジュール６２２と、注意重みベクトル、第二目標特徴ベクトルおよび第
二候補特徴ベクトルに基づいて各目標映像セグメントの符号化結果および各候補映像セグ
メントの符号化結果を得るように構成された符号化結果取得モジュール６２４と、を含む
。
【００７４】
　任意選択的に、特徴ベクトル取得モジュール６２０は、各目標映像フレームの画像特徴
ベクトルおよび各候補映像フレームの画像特徴ベクトルをそれぞれ抽出し、そして各目標
映像フレームの画像特徴ベクトルに基づいて各目標映像フレームの第一目標特徴ベクトル
および第二目標特徴ベクトルならびに各目標映像セグメントのインデックス特徴ベクトル
を生成し、各候補映像フレームの画像特徴ベクトルに基づいて各候補映像フレームの第一
候補特徴ベクトルおよび第二候補特徴ベクトルを生成するように構成される。
【００７５】
　任意選択的に、重みベクトル生成モジュール６２２は、インデックス特徴ベクトルおよ
び第一目標特徴ベクトルに基づいて各目標映像フレームの目標注意重みベクトルを生成し
、インデックス特徴ベクトルおよび第一候補特徴ベクトルに基づいて各候補映像フレーム
の候補注意重みベクトルを生成するように構成される。
【００７６】
　任意選択的に、重みベクトル生成モジュール６２２は、インデックス特徴ベクトル、各
目標映像フレームの第一目標特徴ベクトルに基づいて各目標映像フレームの目標ヒートマ
ップを生成し、そして目標ヒートマップを正規化して各目標映像フレームの目標注意重み
ベクトルを得るように、および／または、インデックス特徴ベクトル、各候補映像フレー
ムの第一候補特徴ベクトルに基づいて各候補映像フレームの候補ヒートマップを生成し、
そして候補ヒートマップを正規化して各候補映像フレームの候補注意重みベクトルを得る
ように構成される。
【００７７】
　任意選択的に、符号化結果取得モジュール６２４は、各目標映像フレームの目標注意重
みベクトルおよび第二目標特徴ベクトルに基づいて各目標映像セグメントの符号化結果を
得て、各候補映像フレームの候補注意重みベクトルおよび第二候補特徴ベクトルに基づい
て各候補映像セグメントの符号化結果を得るように構成される。
【００７８】
　任意選択的に、符号化結果取得モジュール６２４は、各目標映像フレームの目標注意重
みベクトルを各々の目標映像フレームの第二目標特徴ベクトルと乗算し、そして各目標映
像フレームの乗算結果を時間次元で加算し、各目標映像セグメントの符号化結果を得るよ
うに、および／または、各候補映像フレームの候補注意重みベクトルを各々の候補映像フ
レームの第二候補特徴ベクトルと乗算し、そして各候補映像フレームの乗算結果を時間次
元で加算し、各候補映像セグメントの符号化結果を得るように構成される。
【００７９】
　任意選択的に、決定モジュール６４は、各目標映像セグメントの符号化結果と各候補映
像セグメントの符号化結果を順に減算し、減算操作の結果を各次元で二乗し、二乗操作に
よって得られた特徴ベクトルを完全接続して二次元の特徴ベクトルを得て、そして二次元
の特徴ベクトルを正規化し、各目標映像セグメントと各候補映像セグメントとの間の類似
度スコアを得るように構成される。
【００８０】
　任意選択的に、認識モジュール６６は、少なくとも一つの候補映像内の各候補映像セグ
メントについて、比率閾値が予め設定されたスコアが最も高い類似度スコアを、各候補映
像の類似度スコアとして加算し、各候補映像の類似度スコアを降順に配列し、そして前に
配列された一つまたはいくつかの候補映像を目標映像と同一目標歩行者を含む映像として
決定するように構成される。
【００８１】
　本願の実施例の歩行者再認識装置は上記実施例における対応する歩行者再認識方法を実
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現するためのものであり、かつ対応する方法の実施例の有益な効果を有し、ここでは説明
を省略する。
【００８２】
　本願の実施例はさらに電子機器を提供し、例えば移動端末、パーソナルコンピュータ（
ＰＣ）、タブレット、サーバなどであってもよい。以下に図７を参照すると、本願の実施
例に係る歩行者再認識装置の実現に適する電子機器７００の構成模式図が示される。図７
に示すように、電子機器７００はメモリおよびプロセッサを含んでもよい。具体的には、
電子機器７００は一つ以上のプロセッサ、通信要素などを含み、前記一つ以上のプロセッ
サは例えば、一つ以上の中央処理装置（ＣＰＵ）７０１、および／または一つ以上の画像
処理装置（ＧＰＵ）７１３などであり、プロセッサは読み取り専用メモリ（ＲＯＭ）７０
２に記憶されている実行可能命令または記憶部分７０８からランダムアクセスメモリ（Ｒ
ＡＭ）７０３にロードされた実行可能命令に従って様々な適当の動作および処理を実行で
きる。通信要素は通信コンポーネント７１２および／または通信インタフェース７０９を
含む。ここで、通信コンポーネント７１２はネットワークカードを含むことができるが、
これに限定されず、前記ネットワークカードはＩＢ（Ｉｎｆｉｎｉｂａｎｄ）ネットワー
クカードを含むことができるが、これに限定されず、通信インタフェース７０９はローカ
ルエリアネットワーク（ＬＡＮ、Ｌｏｃａｌ　Ａｒｅａ　Ｎｅｔｗｏｒｋ）カード、モデ
ムのネットワークインタフェースカードなどの通信インタフェースを含み、かつインター
ネットなどのネットワークによって通信処理を実行する。
【００８３】
　プロセッサは読み取り専用メモリ７０２および／またはランダムアクセスメモリ７０３
と通信して実行可能命令を実行し、通信バス７０４を介して通信コンポーネント７１２と
接続し、通信コンポーネント７１２によって他の目標機器と通信し、それにより本願の実
施例が提供するいずれか一項の方法に対応する動作、例えば、目標歩行者を含む目標映像
および少なくとも一つの候補映像を取得することと、前記目標映像内の各目標映像セグメ
ントおよび少なくとも一つの前記候補映像内の各候補映像セグメントをそれぞれ符号化す
ることと、符号化結果に基づいて、前記目標映像セグメントにおける歩行者と前記候補映
像セグメントにおける歩行者との特徴の類似度を特徴付けるための、各前記目標映像セグ
メントと各前記候補映像セグメントとの間の類似度スコアを決定することと、前記類似度
スコアに基づいて少なくとも一つの前記候補映像における歩行者再認識を行うことと、を
完了することができる。
【００８４】
　また、ＲＡＭ７０３には、装置の動作に必要な種々のプログラムおよびデータを記憶す
ることができる。ＣＰＵ７０１またはＧＰＵ７１３、ＲＯＭ７０２およびＲＡＭ７０３は
通信バス７０４を介して互いに接続される。ＲＡＭ７０３が存在する場合、ＲＯＭ７０２
は任意選択的なモジュールとなる。ＲＡＭ７０３は実行可能命令を記憶するか、または動
作時にＲＯＭ７０２へ実行可能命令を書き込み、実行可能命令によってプロセッサは上記
通信方法に対応する動作を実行する。入力／出力（Ｉ／Ｏ）インタフェース７０５も通信
バス７０４に接続される。通信コンポーネント７１２は統合設置してもよいし、また複数
のサブモジュール（例えば複数のＩＢネットワークカード）を有するように設置してもよ
く、かつバスリンクに存在する。
【００８５】
　キーボード、マウスなどを含む入力部分７０６、陰極線管（ＣＲＴ）、液晶ディスプレ
イ（ＬＣＤ）などおよびスピーカーなどを含む出力部分７０７、ハードディスクなどを含
む記憶部分７０８、およびＬＡＮカード、モデムのネットワークインタフェースカードな
どを含む通信インタフェース７０９といった部品は、Ｉ／Ｏインタフェース７０５に接続
される。ドライバ７１０も必要に応じてＩ／Ｏインタフェース７０５に接続される。取り
外し可能な媒体７１１、例えば磁気ディスク、光ディスク、磁気光ディスク、半導体メモ
リなどは、必要に応じてドライバ７１０に取り付けられ、それによってそこから読み出さ
れたコンピュータプログラムが必要に応じて記憶部分７０８にインストールされる。
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　説明すべきは、図７に示すアーキテクチャは任意選択的な一実施形態に過ぎず、具体的
な実践では、実際の必要に応じて上記図７の部品数およびタイプを選択、減少、増加また
は交換することができ、異なる機能部品の設置上でも、分離設置または統合設置などの実
施形態を採用でき、例えばＧＰＵとＣＰＵは分離設置するかまたはＧＰＵをＣＰＵに統合
するようにしてもよく、通信要素は分離設置してもよいし、またＣＰＵまたはＧＰＵに統
合してもよいなどである。これらの置換可能な実施形態はいずれも本発明の保護範囲に属
する。
【００８７】
　本願の実施例に係る電子機器は上記実施例における対応する歩行者再認識方法を実現す
るために用いることができ、該電子機器内の各デバイスは上記方法の実施例における各ス
テップを実行するために用いることができ、例えば、上述した歩行者再認識方法はメモリ
に記憶された関連命令を電子機器のプロセッサによって呼び出すことで実現可能であり、
明細書を簡潔にするために、ここでは説明を省略する。
【００８８】
　本願の実施例によれば、フローチャートを参照しながら上述したプロセスはコンピュー
タプログラム製品として実現可能である。例えば、本願の実施例はコンピュータプログラ
ム製品を含み、それは機械可読媒体に有形に具現化された、フローチャートに示す方法を
実行するためのプログラムコードを含むコンピュータプログラムを含み、プログラムコー
ドは本願の実施例により提供される方法を実行するステップに対応する命令、例えば、目
標歩行者を含む目標映像および少なくとも一つの候補映像を取得することと、前記目標映
像内の各目標映像セグメントおよび少なくとも一つの前記候補映像内の各候補映像セグメ
ントをそれぞれ符号化することと、符号化結果に基づいて、前記目標映像セグメントにお
ける歩行者と前記候補映像セグメントにおける歩行者との特徴の類似度を特徴付けるため
の、各前記目標映像セグメントと各前記候補映像セグメントとの間の類似度スコアを決定
することと、前記類似度スコアに基づいて少なくとも一つの前記候補映像における歩行者
再認識を行うことと、を含むことができる。このような実施例では、該コンピュータプロ
グラムは通信要素によってネットワークからダウンロードおよびインストールでき、およ
び／または取り外し可能な媒体７１１からインストールできる。該コンピュータプログラ
ムはプロセッサに実行される時、本願の実施例の方法に開示された機能を実行する。
【００８９】
　本願の実施例の方法および装置、電子機器および記憶媒体は様々な方式で実現し得る。
例えば、ソフトウェア、ハードウェア、ファームウェアまたはソフトウェア、ハードウェ
ア、ファームウェアの任意の組み合わせで本願の実施例の方法および装置、電子機器およ
び記憶媒体を実現できる。前記方法のステップに付けられる上記順序は説明するためのも
のに過ぎず、本願の実施例の方法のステップは、特に断らない限り、以上に具体的に記述
した順序に限定されない。また、いくつかの実施例では、本願を記録媒体に記録されたプ
ログラムとして実施してもよく、これらのプログラムは本願の実施例に係る方法を実現す
るための機械可読命令を含む。従って、本願は本願の実施例に係る方法を実行するための
プログラムを記憶する記録媒体をも包含する。
【００９０】
　本願の実施例に対する記述は例示および説明のためのもので、漏れがないものまたは開
示した形式に本発明を限定するものではなく、様々な修正および変形は当業者にとって自
明である。選択および記述した実施例は、本開示の原理および実際の適用をより効果的に
説明し、かつ当業者に本願を理解させて特定の用途に適する様々な修正付きの様々な実施
例を設計するためのものである。
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