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犜犪犫犾犲１　犜犲狊狋犱犪狋犪

ＳｅｑｕｅｎｃｅＮａｍｅ Ｍａｉｎｄｉｆｆｉｃｕｌｔｙｆａｃｔｏｒ Ｒｅｓｏｌｕｔｉｏｎｒａｔｉｏ Ｆｒａｍｅｎｕｍｂｅｒ

Ｂａｓｋｅｔｂａｌｌ Ｒａｐｉｄｍｏｔｉｏｎ，Ｓｅｒｉｏｕｓｏｃｃｌｕｓｉｏｎ ５７６×４３２ ７２６

Ｃａｒ４ Ｓｃａｌｅｃｈａｎｇｅ，Ｉｌｌｕｍｉｎａｔｉｏｎｃｈａｎｇｅ ３６０×２４０ ６５９

ＣａｒＤａｒｋ Ｃｏｍｐｌｉｃａｔｅｄｂａｃｋｇｒｏｕｎｄ，Ｉｌｌｕｍｉｎａｔｉｏｎｃｈａｎｇｅ ３２０×２４０ ３９３

ＣａｒＳｃａｌｅ Ｓｃａｌｅｃｈａｎｇｅ，Ｒａｐｉｄｍｏｔｉｏｎ ６４０×２７２ ２５４

Ｃｏｋｅ Ｓｅｒｉｏｕｓｏｃｃｌｕｓｉｏｎ，Ｉｌｌｕｍｉｎａｔｉｏｎｃｈａｎｇｅ ６４０×２８０ ２９１

Ｄｅｅｒ Ｒａｐｉｄｍｏｔｉｏｎ，Ｉｍａｇｅｂｌｕｒｒｉｎｇ ７０４×４００ ７１

Ｄｏｇ１ Ｓｃａｌｅｃｈａｎｇｅ，Ｃｏｐｌａｎａｒｒｏｔａｔｉｏｎ ３２０×２４０ １３５１

Ｄｕｄｅｋ Ｓｅｒｉｏｕｓｏｃｃｌｕｓｉｏｎ，Ｓｃａｌｅｃｈａｎｇｅ ７２０×４８０ １１４６

ＦａｃｅＯｃｃ２ Ｓｅｒｉｏｕｓｏｃｃｌｕｓｉｏｎ，Ｃｏｐｌａｎａｒｒｏｔａｔｉｏｎ ３２０×２４０ ８１２

Ｆｉｓｈ ｉｌｌｕｍｉｎａｔｉｏｎｃｈａｎｇｅ，Ｃａｍｅｒａｍｏｔｉｏｎ ３２０×２４０ ４７６

Ｆｒｅｅｍａｎ１ Ｃｏｍｐｌｉｃａｔｅｄｂａｃｋｇｒｏｕｎｄ，Ｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌｍｏｔｉｏｎ ３６０×２４０ ３２６

Ｇｉｒｌ Ｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌｍｏｔｉｏｎ，Ｓｅｒｉｏｕｓｏｃｃｌｕｓｉｏｎ １２８×９６ ５００

Ｉｒｏｎｍａｎ Ｃｏｍｐｌｉｃａｔｅｄｂａｃｋｇｒｏｕｎｄ，Ｒａｐｉｄｍｏｔｉｏｎ ７２０×３０４ １１６

Ｍｈｙａｎｇ Ｉｌｌｕｍｉｎａｔｉｏｎｃｈａｎｇｅ，Ｓｃａｌｅｃｈａｎｇｅ ３２０×２４０ １４９０

Ｍｏｕｎｔａｉｎｂｉｋｅ Ｒａｐｉｄｍｏｔｉｏｎ，Ｐｏｓｅｃｈａｎｇｅ ６４０×３６０ ２２８

Ｓｋａｔｉｎｇ１ Ｒａｐｉｄｍｏｔｉｏｎ，Ｉｌｌｕｍｉｎａｔｉｏｎｃｈａｎｇｅ ６４０×３６０ ４００

Ｓｕｖ ＳｅｒｉｏｕｓｏｃｃｌｕｓｉｏｎＣｏｍｐｌｉｃａｔｅｄｂａｃｋｇｒｏｕｎｄ ３２０×２４０ ９４５

Ｓｙｌｖｅｓｔｅｒ Ｐｏｓｅｃｈａｎｇｅ，Ｒａｐｉｄｍｏｔｉｏｎ ３２０×２４０ １３４６

Ｗａｌｋｉｎｇ２ Ｓｅｒｉｏｕｓｏｃｃｌｕｓｉｏｎ，Ｓｃａｌｅｃｈａｎｇｅ ３８４×２８８ ５０１

Ｗｏｍａｎ Ｓｅｒｉｏｕｓｏｃｃｌｕｓｉｏｎ，Ｐｏｓｅｃｈａｎｇｅ ３５２×２８８ ５９８
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（犇犘）（％）

犜犪犫犾犲２　犇犻狊狋犪狀犮犲狆狉犲犮犻狊犻狅狀（犇犘）（％）

Ｖｉｄｅｏ ＬＯＴ ＤＦＴ ＴＬＤ ＶＴＤ ＶＴＳ ＬＳＫ Ｓｔｒｕｃｋ ＣＸＴ ＡＣＡ ＳＴＣ ＫＣＦ ＣＳＫ ＣＴ ＳＰＣ

ＣａｒＤａｒｋ ６１ ５４ ６３ ７３ １００ １００ １００ ７１ １００ １００ １００ １００ １００ １００

Ｄｅｅｒ １８ ３１ １００ ６ ４ ３２ ９９ ９４ １００ ４ ８９ １００ ４ １００

ＦａｃｅＯｃｃ２ ４５ ８１ ６１ ８７ ８５ ５６ ９４ ８５ ６１ ８６ ８４ ９７ ５１ ６５

Ｆｉｓｈ １１ ８６ ８６ ６６ ９３ ３３ １００ ９８ ４０ １００ １００ ４ ３３ １００

Ｇｉｒｌ ６４ ３０ ９１ ９４ ８５ ４７ １００ ８２ ８６ ９２ ８６ ５８ ６８ １００

Ｍｏｕｎｔａｉｎｂｉｋｅ ６９ ３５ ４８ ９６ １００ ８５ １００ ２９ １００ １００ １００ １００ ９７ １００

Ｓｕｖ ８０ ５ ９２ ４７ ５２ ８０ ５７ ９１ ５３ ５７ ９８ ５７ ６３ ９８

Ｓｙｌｖｅｓｔｅｒ ７５ ４２ ９３ ８１ ８２ ２７ ９９ ６６ ９４ ９０ ８４ ９２ ６０ １００

Ｗａｌｋｉｎｇ２ ４３ ７５ ５８ ４９ ５０ ４５ １００ ４１ ５０ １００ １００ １００ ４２ １００

Ｗｏｍｅｎ １４ ９５ ８０ ２０ ２０ ２０ ９６ ３５ ２５ ９４ ９４ ２５ ２０ ９４

Ｂａｓｋｅｔｂａｌｌ ９６ ８９ ４ １００ ９９ ４３ １２ ３ ０ ５９ ９ １００ ３６ ６３

Ｃａｒ４ ５ ２３ ７１ ３７ ３６ ０ ３２ ２５ ２１ ２４ ２７ ２１ ９ ２４

ＣａｒＳｃａｌｅ ４５ ５９ ６７ ７２ ６８ ６５ ５３ ６６ ５６ ５８ ５９ ５８ ４４ ５８

Ｃｏｋｅ １０ ９ ６９ １５ ２３ ２４ ９５ ５３ ６２ ８０ １３ ８７ １１ ８２

Ｄｏｇ１ ９６ ５６ ７５ ６９ ６８ ８５ ７１ ９９ ７３ ７１ ７１ ７３ ８３ ７２

Ｄｕｄｅｋ ５４ ６１ ５５ ８８ ８６ ７３ ７１ ７８ ６１ ５０ ０ ６４ ３９ ４７

Ｆｒｅｅｍａｎ１ ５１ ９３ ５３ ７２ ７２ ３６ ５７ ５５ ３９ ３８ ３９ ３９ ５２ ５８

Ｉｒｏｎｍａｎ １１ １０ １００ ２５ ２３ １４ ７ ３ １７ １４ １６ １６ １１ ３４

Ｍｈｙａｎｇ ２６ ７６ １００ ９１ ９５ ９９ １００ １００ ９２ ８９ ９９ ９９ ０ ９６

Ｓｋａｔｉｎｇ１ ２３ １９ ３６ ５５ ５９ ６８ ３８ ８ ５４ ５４ ４４ ５３ １６ ４６

ｍｅａｎ ４５ ５１ ６７ ７０ ６２ ６５ ５２ ７４ ５９ ５９ ６８ ６６ ４２ ７７
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Ｖｉｄｅｏ ＬＯＴ ＤＦＴ ＶＴＤ ＶＴＳ ＬＳＫ ＡＣＡ ＳＴＣ ＫＣＦ ＣＳＫ ＣＴ ＳＰＣ

ＣａｒＤａｒｋ ５６ ３４ ６８ １００ １００ ９９ １００ ７２ ９９ ９ ９９

Ｄｅｅｒ ６ ３１ ４ ４ ３４ １００ ４ ８９ １００ ４ １００

ＦａｃｅＯｃｃ２ ３４ １００ ９９ ９７ ７２ ６２ ９０ １００ １００ ８３ ８６
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Ｓｕｖ ７８ ５ ５５ ５８ ８２ ５３ ５８ ９８ ５７ ３１ ９９
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Ｗａｌｋｉｎｇ２ ３９ ３８ ４０ ４０ ４９ ３８ ４０ ３９ ３９ ３８ ３９

Ｗｏｍａｎ ８ ９３ １８ １７ １９ ２４ ９１ ９１ ２４ １４ ９４

Ｂａｓｋｅｔｂａｌｌ ８９ ７２ ９２ ９３ ３４ ０ ５５ ９ ８７ ２８ ４１

Ｃａｒ４ ５ ２６ ３５ ３５ ６ ２８ ３７ ３８ ２８ ２５ ３６
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Ｄｏｇ１ ９９ ５２ ７０ ６９ ９１ ６５ ６５ ６５ ６５ ５８ ６５

Ｄｕｄｅｋ ６２ ８０ １００ １００ ９３ ９６ ８０ ０ ９５ ８５ ８６
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Ｉｒｏｎｍａｎ ８ ４ １６ ２０ １１ １３ １３ １４ １３ １０ ２０

Ｍｈｙａｎｇ ２６ ７８ ９５ ９７ １００ ９２ ９８ １００ １００ ０ １００
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ｕｎｉｆｙｉｎｇｆｒａｍｅｗｏｒｋ［Ｊ］．犐狀狋犲狉狀犪狋犻狅狀犪犾犑狅狌狉狀犪犾狅犳犆狅犿狆狌狋犲狉

犞犻狊犻狅狀 ，２００４，５６（３）：２２１２５５．

［２］　ＫＡＬＡＬ Ｚ， ＭＩＫＯＬＡＪＣＺＹＫ Ｋ， ＭＡＴＡＳ Ｊ． Ｆｏｒｗａｒｄ
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ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎＰａｔｔｅｒｎ Ｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎ，Ｉｓｔａｎｂｕｌ，

Ｔｕｒｋｅｙ，ＩＥＥＥ，２０１０：２３２６．

［３］　ＫＡＬＡＬ Ｚ， ＭＩＫＯＬＡＪＣＺＹＫ Ｋ， ＭＡＴＡＳ Ｊ． Ｔｒａｃｋｉｎｇ

ｌｅａｒｎｉｎｇｄｅｔｅｃｔｉｏｎ［Ｊ］．犐犈犈犈犜狉犪狀狊犪犮狋犻狅狀狊狅狀犘犪狋狋犲狉狀犃狀犪犾狔狊犻狊

犪狀犱犕犪犮犺犻狀犲犐狀狋犲犾犾犻犵犲狀犮犲，２０１０，６（１）：１１４．

［４］　ＣＯＬＬＩＮＳＲＴ，ＬＩＵＹ，ＬＥＯＲＤＥＡＮＵＭ．Ｏｎｌｉｎｅｓｅｌｅｃｔｉｏｎｏｆ

ｄｉｓｃｒｉｍｉｎａｔｉｖｅｔｒａｃｋｉｎｇｆｅａｔｕｒｅｓ［Ｊ］．犐犈犈犈犜狉犪狀狊犪犮狋犻狅狀狊狅狀
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