
第 33 卷   增刊 1                          农 业 工 程 学 报                           Vol.33  Supp.1 

  246   2017 年    2 月          Transactions of the Chinese Society of Agricultural Engineering          Feb. 2017      

 

基于多特征融合的粒子滤波生猪采食行为跟踪 

李亿杨 1，孙龙清 1※，孙鑫鑫 1,2 
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摘  要：针对中国养猪业规模化、集约化迅猛发展过程中，人工观察监测记录生猪生长情况需损耗大量人力和物力，得

到数据误差大的问题，该文提出将颜色特征与目标轮廓形心特征融合，基于粒子滤波算法实现生猪采食行为跟踪，当目

标跟踪矩形框中心坐标和跟踪目标轮廓形心坐标之间的横坐标偏差大于跟踪目标轮廓横坐标方向的最大值与最小值的差

的一半时，或其之间的纵坐标偏差大于跟踪目标轮廓纵坐标方向的最大值与最小值的差一半时，对基于颜色特征粒子滤

波算法得到的跟踪矩形框的中心坐标进行二次修正，提高了目标生猪跟踪的可靠性和鲁棒性；通过对比试验，结果表明：

该方法能够对目标生猪的采食行为进行自动跟踪、记录和分析，记录的目标生猪一天内的采食次数和采食时间与人工记

录结果基本相同，有效跟踪平均精度为 93.4%。 
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0  引  言  

生猪的采食行为是影响其短期内生理营养需要和活

动行为的重要因素，记录和分析生猪的采食行为，是判

断其健康与否[1]的重要依据。在现有规模化集约化养殖模

式下，传统的人工方法存在记录数据误差大和消耗大量

人力的问题。基于生猪运动特征和视频图像信息，实现

生猪采食行为活动的实时跟踪并记录生猪采食信息，是

最有效的跟踪监测方法之一。 

在视频图像技术[2-5]应用于动物行为分析方面，国内

外相关研究取得了许多成果[6-9]，并将最新的动物行为学

研究成果广泛应用于动物福利养殖及动物产品生产实践

中[10-12]。Viazzi S[13]基于图像处理方法开发行为检测系统，

实现连续自动检测猪之间攻击行为；Brown-Brandl 等[14]

研究了生长育肥猪摄食行为，将摄食行为和采食所花费

的时间等信息用于管理牲畜，识别患病动物；Costa A[15]

利用图像处理技术实时观测、记录和分析生猪的活动行

为，并对活动行为进行分类；吴琼[16]基于自适应背景差

分法建立运动生猪检测模型，设计了生猪检测跟踪系统，

运用于生猪的排泄次数的记录；李振晔等[17-18]采用自适
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应背景差分法和连续三帧帧间差分法结合，基于卡尔曼

滤波模型，完成了实时跟踪运动目标生猪。在粒子滤波

跟踪技术方面，Li C 等[19]提出一种先进的辅助 delayed- 

weight 粒子滤波算法，深入研究粒子演化和正式定义基

于观测结构粒子之间关系的树结构，通过引导筛选、辅

助粒子滤波和另一个delayed-weight粒子滤波来提高移动

目标的跟踪精度；Péteri R[20]研究了基于内在动态纹理的

粒子滤波运动目标跟踪算法，该方法速度快，能够在纹

理区分之间，动态跟踪不同的内在运动，克服了基于粒

子滤波的颜色分布问题；Wu J 等[21]提出一种基于自适应

参数模型的粒子滤波对于非线性系统的缺陷检测和定位

的方法；Kim J 等[22]提出了自适应 Rao-Blackwellized 粒子

滤波方法与高斯混合模型方法，解决了目标跟踪过程中

目标出现异常变化问题；Cho H T 等[23]提出一种基于粒子

滤波的自适应车辆噪声参数测定方法，实现获取车辆速

度和类型。Chavali 等[24]研究了层次化粒子滤波多模态数

据融合技术在多目标跟踪中的应用；宦若虹等[25]研究了

动态背景下基于粒子滤波的运动目标跟踪。籍颖等[26]提

出基于改进的粒子滤波的农用车辆导航定位方法；姜志

伟等[27]提出粒子滤波同化方法在CERES-Wheat作物模型

估产中的应用方法。综上研究表明在跟踪目标与背景颜

色相差突出时，基于单一特征的粒子滤波技术能够实现

对目标的跟踪，没有解决在跟踪目标的周围存在多个颜

色特性及形状大小相似的个体时，目标跟踪的可靠性和

鲁棒性问题。 

本文基于目标轮廓形心坐标，将粒子滤波算法得到

的跟踪目标坐标进行二次修正，实现对目标生猪采食行
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为进行自动跟踪记录和分析。试验表明：与单一颜色特

征的粒子滤波生猪跟踪方法相比，本文跟踪方法能有效

解决部分遮挡问题，并将自动记录数据与人工记录数据

进行比较，验证本文算法的有效性和跟踪精度。 

1  材料与原理 

1.1  粒子滤波跟踪原理 

粒子滤波算法是按照一定规则，对样本粒子进行随

机采样，观测采样粒子的相似度，确定样本粒子权重，

利用粒子和权值来近似地表示后验概率，估计运动目标

系统的状态。可将粒子滤波跟踪过程归纳总结为 4 步：

粒子初始化、重要性采样、重采样和输出目标状态。 

步骤 1：粒子初始化 

初始时刻 k=0，随机采样 N 个粒子样本，各样本初始

化权值为 

 0 1 , 1, 2, ,i N i N     （1） 

步骤 2：重要性采样 

采样：  -1
i i i
k k k kx q x x z ， ，设随机粒子采样得的到 N

个粒子样本，设采样样本点为： 

  0: , 1,2, ,i
kx i N   （2） 

式中 i
kx 表示在 k 时刻粒子 i 的状态， -1

i
kx 表示在 k1 时刻

粒子 i 的状态， kz 表示系统的观测值， i
kx 表示满足

 1
i i
k k kq x x z， 概率分布的样本粒子，  1

i i
k k kq x x z， 是重

要性采样函数， 0:
i

kx 后验概率中随机采样得到的粒子。 

权值更新： 
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 （3） 

式中 i
k 表示在 k 时刻粒子 i 的权值， -1

i
k 表示在 k 时刻粒

子 i 的状态，  i
k kp z x 是已知 k 时刻的先验概率分布，

 1
i i
k kp x x  是已知 k1 时刻的后验概率。 

3）权值归一化：权值归一化后新的 i
k 为该粒子的权

值 i
k 与所有粒子的权值和的比值。 
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式中等式左边 i
k 为第 i 个粒子归一化后的权值，等式右

边 i
k 为归一化前的第 i 个粒子的权值。 

步骤 3：重采样 

粒子计算迭代次数增加，会出现少数粒子的权重逐

渐变大，其余大多数粒子的权重变小的退化问题，迭代

次数的不断增加，粒子滤波中的粒子退化现象是不可避

免的[28-30]，粒子退化现象导致粒子无法准确表示系统状

态的后验概率。以式（5）来描述有效的粒子数： 
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 （5） 

式中 effN 为有效粒子数目。设 NT为有效样本数阈值，当

eff TN N 时，有粒子退化，需要对粒子样本进行重采样，

即进行一次重要性采样。 

步骤 4：输出目标状态，采样完成，计算目标状态，

具体如式（6）。 

 
0

N
i i

k k k
i

x x 


   （6） 

式中 kx 表示在 k 时刻系统状态。 

1.2  轮廓形心计算 

基于目标轮廓形心的计算方法，当跟踪目标检测完

成后，采用边界追踪算法完成跟踪目标生猪边界点的坐

标(xj, yj)（j=1,2,3…,M）采集，本文选择屏幕左上角为 xoy

坐标原点，水平向右为横轴 x 轴正方向，垂直向下为纵轴

y 的正方向，坐标单位为像素。形成一个封闭的跟踪目标

多边形轮廓，并获取跟踪目标 x 方向、y 方向的最大值和

最小值。假定总共有 M 个坐标点，则通过式（7）来计算

得到运动目标生猪的轮廓形心坐标 ( , )c cx y 。 
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2  多特征融合粒子滤波跟踪算法实现 

2.1  颜色与轮廓形心特征融合 

在视频图像运动目标跟踪算法中，运动模型与目标

的真实运动规律越匹配，跟踪算法的性能越好。本文将

目标轮廓形心计算方法和颜色特征粒子滤波跟踪算法相

结合，缩小跟踪偏移。

    

 

首先，由式（7）计算得到运动目标生猪的形心坐标

( , )c cx y 。 

其次，基于颜色特征粒子滤波算法跟踪计算，得到 k

时刻目标状态：Xk=[ , , , ,k k k k kx y w h s ]T。其中， ( , )k kx y 为 k

时刻跟踪矩形框左上角坐标， ( , )k kw h 为跟踪矩形框的宽

度和高度， ks 为颜色特征。 

根据目标状态 Xk，由式（8）计算得到跟踪矩形框中

心坐标 ( , )i ix y 。 
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2
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2

i k k

i k k
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y y h

  

  


 （8） 

式中 ( , )k kx y 为 k 时刻跟踪矩形框左上角坐标。最后，在

得到基于颜色特征的目标跟踪矩形框中心位置后，与根

据式（7）计算得到的目标生猪轮廓形心坐标 ( , )c cx y 相结

合。通过比较跟踪矩形框中心坐标 ( , )i ix y 和轮廓形心坐
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标 ( , )c cx y 之间的位移量，来判断是否对跟踪矩形框中心

坐标进行更新。用式（9）来判断是否对中心坐标进行   

更新。 
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 （9） 

式中 *w 为目标生猪 x 方向的最大值与最小值的差； *h 为

目标生猪 y 方向的最大值与最小值的差。如果 2 个坐标点

之间的位移量满足式（9）2 个条件中任意一个，则重新

计算跟踪矩形框中心坐标，更新坐标值由式（10）计算

得到。 
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式中 ( , )i ix y  是修正后的跟踪矩形框中心坐标， ( , )i ix y 为

修正前的跟踪矩形框中心坐标。 

2.2  算法跟踪实现 

基于跟踪目标轮廓形心与颜色特征相结合的粒子滤

波跟踪算法具体步骤归纳如下。 

步骤 1：采集一帧图像，第一帧手动选择目标位置； 

步骤 2：根据跟踪目标计算基于颜色特征的目标跟踪

矩形框中心坐标；1）根据章节 1.1 中粒子滤波原理步骤

1，随机采样 N 个粒子，初始权值为： 0 1 ,i N i    

1, 2, , N ；2）计算跟踪区域内粒子的颜色特征值；3）

基于颜色特征进行粒子重要性采样；4）判断是否需要进

行粒子样本的重采样；5）输出估计目标状态，得到跟踪

矩形框左上角坐标；6）对得到的跟踪矩形框左上角坐标

利用式（8）计算得到跟踪矩形框中心坐标； 

步骤 3：根据轮廓形心计算公式，计算目标生猪轮廓

形心坐标； 

步骤 4：基于轮廓形心坐标修正跟踪目标位置坐标；

1）通过跟踪矩形框左上角坐标计算出目标跟踪矩形框中

心坐标；2）得到的坐标不满足式（9），则转至步骤 5，否

则，根据目标轮廓形心坐标值，更新跟踪矩形框中心坐标； 

步骤 5：输出跟踪矩形框，实现跟踪。 

3  试验结果与分析 

3.1  试验场地及视频图像采集 

本试验的生猪养殖场选取在北京市南口镇中国农业

科学院饲料研究所试验基地生猪养殖场内，生猪自由采

食。采用大华视频采集设备，选取适当的视频摄像头安

装位置，实现一个摄像头能够覆盖一个生猪养殖栏，对

生猪进行一天 24 h 完整视频记录，并以视频文件形式保

存。本文的试验运动目标跟踪系统，在 Visual studio 

2010 开发环境下，基于 OpenCV 库和 GSL 科学计算函

数库开发。 

3.2  初始粒子样本数目确定 

为达到最佳跟踪效果首先要确定初始粒子样本的数

目。采用的初始粒子数目越多，跟踪目标越不易丢失，

跟踪的鲁棒性增加，同时计算量增加，实时性越差；采

用的初始粒子数目越少，跟踪目标越容易丢失，跟踪的

鲁棒性下降，同时计算量减少，实时性越好。为了保证

跟踪的实时性和鲁棒性，本文采用对比试验确定最佳的

初始粒子数。对采集的视频文件进行处理试验，系统对

初始粒子数目分别为 100、150、200、250、300 和 400

个 6 组不同粒子数目进行跟踪测试，分别记录程序运行

0～10、0～15、0～20、0～25、0～30 s 时，处理视频流

的帧数，如表 1 所示。从表 1 看出，在初始化粒子数目

为 250 个情况下，与视频播放正常播放速度（24 帧/s）基

本保持一致，选取 250 个粒子数作为跟踪初始化粒子数，

是最佳跟踪效果。 
 

表 1  不同粒子数目不同时间内处理的视频帧数及帧频 
Table 1  Video frames and frame frequency with different particle number within different time processing 

0~10 s 0~15 s 0~20 s 0~25 s 0~30 s 
初始粒子数目 
Initial particles 

number 
帧数

Frames 

帧频 Frame 
frequency/ 

(帧·s-1) 

帧数 
Frames 

帧频 Frame
frequency/ 

(帧·s-1) 

帧数

Frames 

帧频 Frame
frequency/

(帧·s-1) 

帧数 
Frames 

帧频 Frame 
frequency/

(帧·s-1) 

帧数 
Frames 

帧频 Frame
frequency/ 

(帧·s-1) 

平均帧频 
Average frame 

frequency/ 
(帧·s-1) 

100 456 45.6 532 35.4 792 39.6 912 36.4     1 080 36.0 38.2 

150 336 33.6 504 33.6 648 32.4 816 32.6 984 32.8 32.4 

200 288 28.8 408 27.2 576 28.8 720 28.8 888 29.6 26.0 

250 240 24.0 360 24.0 504 25.2 600 24.0 720 24.0 24.2 

300 216 21.6 312 20.8 384 19.2 480 19.2 624 20.8 19.9 

400 168 16.8 240 16.0 312 15.6 384 15.3 480 16.0 15.6 

 
3.3  跟踪目标轮廓提取 

图 1a 为能够提取到跟踪目标生猪完整轮廓时的状

态。当目标生猪轮廓提取不完整时，以提取到的目标生猪

自身轮廓、目标生猪与遮挡物的分界线构成一个封闭的图

形，以此图形形心坐标替代跟踪目标生猪的轮廓（图 1b）。 

3.4  目标生猪跟踪结果 

跟踪矩形框中心和轮廓形心坐标示意图如图 2 所示

（坐标单位为像素）。对 2014 年 8 月 12 日，08:38:26—

08:38:44 时间段的视频。对 6#生猪基于颜色特征粒子滤

波算法目标生猪跟踪效果（图 3）与基于多特征融合的粒
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子滤波算法目标生猪跟踪的结果（图 4），以及跟踪过程

中目标形心、跟踪矩形框中心坐标变化和修正坐标（表 2）

进行比较分析。 
 

 
 

 a. 完整提取生猪轮廓        b. 部分遮挡 
a. A complete pigs’ contour      b. Obstructions 

extraction    
 

图 1  提取生猪轮廓 
Fig.1  To extract contour of pigs 

 

 
 

图 2  跟踪矩形框中心和轮廓形心坐标示意图 
Fig.2  Tracking rectangular center and contour 

centroid coordinate diagram 
 

  
a. 初始化跟踪 

a. Initialize the tracking 
b. 跟踪矩形框偏移 
b. Tracking rectangle 

migration 

c. 目标位置偏离 
c. Deviation position 

of target 
 

注：图中左上角为 xoy 坐标原点，水平方向为 x 轴，垂直向下为 y 轴；矩形

框为目标跟踪框。下同。 
Note: Point in figure top-left is as origin of coordinate xoy with horizontal 
direnction as x aixe, vertical direction as y axis; Rectangular box is for target 
tracking. The same as below.   

 

图 3  基于颜色特征的粒子滤波算法目标生猪跟踪效果 
Fig.3  Target pig tracking effect with particle filter  

algorithm based on color features 
 

  
a. 跟踪初始化 

a. Initialize the tracking 
b. 跟踪矩形框偏移 
b. Tracking rectangle 

migration 

c. 正常跟踪 
c. Normal tracking 

 

图 4  多特征融合的粒子滤波算法目标生猪跟踪效果 
Fig.4  Target pig tracking effect with particle filter algorithm 

based on multi-features fusion 
 

图 3 和图 4 都是对 6#生猪进行跟踪截图。图 3a 和图

4a 都是对 6#生猪进行初始化跟踪，图 3b 和图 4b 是在

08:38:42 时刻由于 4#生猪朝向 6#生猪方向运动，跟踪矩

形框发生偏移，此时图 3c 中跟踪目标偏离。从表 2 查询

图 4b 中 6#生猪当前跟踪矩形框中心坐标为（981,708），

目标生猪形心坐标为（722,518），导致跟踪目标坐标偏移。

图 4c 中系统根据本文式（9）判定需要对跟踪目标坐标进

行修正，根据式（10）计算修正坐标的值，将跟踪矩形

框中心坐标修正为（851,613），缩小跟踪矩形框的偏移（如

表 2），图 4c 显示正确跟踪 6#生猪。本文实现轮廓形心和

颜色特征相结合的多特征融合粒子滤波目标跟踪，提高

了基于粒子滤波跟踪目标生猪算法的鲁棒性。 

 

表 2  2014-08-12，多特征融合的粒子滤波算法下 

6#生猪坐标修正 
Table 2  Revised 6 # pig’s coordinates by particle filter  

algorithm based on multi-features fusion, 2014-08-12 

跟踪时间
Tracking 

time 

跟踪矩形框中

心坐标 
Coordinates of  

rectangular 
center 

目标形心坐标 
Centroid 

coordinates of 
target 

偏差 
Deviation

修正坐标
Revised 

coordinates

08:38:26 （684,509） （868,569） （184,60） （776,539）

08:38:28 （703,517） （873,736） （170,219） （788,618）

08:38:30 （682,509） （723,520） （41,11） 无需修正

08:38:32 （696,516） （739,568） （43,52） 无需修正

08:38:34 （767,529） （867,723） （100,194） （817,626）

08:38:36 （760,529） （819,617） （59,88） 无需修正

08:38:38 （619,510） （717,731） （26,221） （632,620）

08:38:40 （706,523） （743,544） （37,21） 无需修正

08:38:42 （722,518） （981,708） （259,210） （851,613）

08:38:44 （755,556） （898,735） （143,179） （826,645）

 

图5为跟踪目标生猪被部分遮挡物时的跟踪状态，

可以看出，当目标生猪被部分遮挡时，基于多特征融

合的粒子滤波算法也能较好地跟踪目标生猪。 

3.5  应用于生猪采食次数统计 

在自由采食条件下，利用多特征融合粒子滤波跟踪

算法对目标生猪在一天中的采食次数进行统计。根据研

究[31-32]，生猪单次采食 5 min 以内的频率高达 55.00%，

单次采食 10 min 以内的频率为 82.92%。本系统将生猪在

采食台平均单次停留时间为 5 min 以上，确定为一次成功

采食。在图 3、图 4 中可以看到，该生猪养殖基地的猪舍

安装专业的采食设备，一次仅容一头生猪进入，且只能

站立饮食。据观察，由于自身体重、采食设备空间狭小、

其它生猪的干扰等多种因素影响，生猪在采食结束后或

不采食进入采食台后，会很快离开，可以排除长时间占

有采食台而不采食和在采食台躺卧的可能性。图 6 为生

猪在采食台采食时的跟踪效果图。当目标生猪进入采食

台时，跟踪矩形框继续跟踪目标生猪，并开始计时，当

从采食台退出时停止计时。 

由表 3 和表 4 人工统计得到生猪实际采食次数，

2014-08-12 期间 1# ~ 8#生猪实际采食次数分为 4、5、4、

5、5、5、5、5 次，共计 38 次。2014-09-09 期间 1#～8#

生猪实际采食次数分别为 5、5、5、5、5、4、4、4 次，

共计 37 次。 
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图 5  目标生猪被遮挡 

Fig.5  Target pig obscured 
图 6  在采食台跟踪生猪 
Fig.6  Tracking the pig in 

feeding area 
 

表 3  1#~8#生猪在 2014-08-12 实际采食时间 
Table 3  1 # - 8# pigs’ actural feeding time on 2014-08-12 

生猪编号 
Pigs 

第一次饮食 
1st feeding 

第二次饮食 
2nd feeding 

第三次饮食 
3rd feeding 

第四次饮食 
4th feeding 

第五次饮食
5th feeding

1# 05:53:18 10:50:30 13:59:20 16:10:22  

2# 01:12:53 06:03:33 09:41:01 15:41:30 21:04:50

3# 07:23:00 11:44:20 15:13:00 18:31:10  

4# 03:15:00 10:39:40 15:24:30 18:04:10 21:04:50

5# 06:32:54 07:40：00 12:01:40 13:58:00 23:31:10

6# 07:05:22 08:19:00 13:02 15:51:10 23:24:19

7# 05:49:00 08:06:40 13:50:10 16:36:00 17:54:50

8# 00:59:55 03:30:52 15:00:58 16:49:28 18:12:45
 

表 4  1#~8#生猪在 2014-09-09 实际采食时间 
Table 4  1#-8#pigs’ actural feeding time on 2014-09-09 

生猪编号

Pigs 
第一次饮食

1st feeding 
第二次饮食

2nd feeding 
第三次饮食

3rd feeding 
第四次饮食

4th feeding 
第五次饮食

5th feeding

1# 03:42:10 07:13:00 09:45:16 11:50:00 17:10:17

2# 07:48:20 13:19:20 15:24:30 16:32:22 23:29:20

3# 01:01:49 06:56:13 09:09:22 13:51:40 22:08:48

4# 00:55:00 06:22:32 11:20:30 16:59:00 23:14:55

5# 00:31:55 07:08:01 10:12:10 15:51:00 18:17:30

6# 07:17:00 14:52:05 18:50:40 22:20:42  

7# 03:32:00 10:22:30 15:11:34 17:56:33  

8# 03:51:55 06:46:36 14:10:10 17:33:45  
 

表 5 为人工记录和本文算法跟踪生猪采食次数统计

表，由表 5 数据可知，2014-08-12 生猪实际采食次数 38

次，本文算法跟踪采食次数 35 次，有效跟踪精准度

92.1%，同理得到 2014-09-09 期间采食精度 94.6%，平均

统计得到有效跟踪精度为 93.4%。 
 

表 5  生猪采食次数统计表 
Table 5  Pigs’ feeding frequency statistics  

2014-08-12 2014-09-09 

生猪编号 
Pigs 

实际次数 
Times of manual 

statistics 

跟踪次数
Tracking 

times 

实际次数 
Times of manual 

statistics 

跟踪次数
Tracking 

times 

1# 4 3 5 4 

2# 5 4 5 5 

3# 4 5 5 4 

4# 5 4 5 5 

5# 5 6 5 5 

6# 5 4 4 4 

7# 5 4 4 4 

8# 5 5 4 4 

总次数 
Total times 

38 35 37 35 

4  结  论 

本文构建了基于粒子滤波算法的目标生猪跟踪系

统，实现了多特征融合粒子滤波跟踪算法对生猪采食行

为的跟踪。主要结论如下：1）将颜色特征与目标轮廓形

心特征融合，基于目标轮廓形心坐标，对粒子滤波算法

得到的目标跟踪矩形框中心坐标进行二次修订，提高了

目标生猪跟踪的可靠性和鲁棒性；2）试验结果表明，该 

算法能够准确、有效、连续地对目标生猪的采食行为进

行自动跟踪记录和分析，平均统计得到有效跟踪精度  

为 93.4%。 
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Automatic tracking of pig feeding behavior based on particle 
filter with multi-feature fusion  

 

Li Yiyang1, Sun Longqing1※, Sun Xinxin1,2 
(1. College of Information and Electrical Engineering,China Agricultural University, Beijing, 100083, China; 

2. Tongfang Co., Ltd., Beijing, 100083, China) 
 

Abstract: The basic behavioral characteristics of live pigs are mainly shown through daily food intake frequency, water 
intake frequency, and excretion frequency. These factors indicate the health states of pig growth. Monitoring and 
analyzing the behavioral characteristics of pigs are important basis to understand their health situations. Currently, we 
mainly use artificial way to monitor livestock behavior in China. This method consumes large amounts of human labor 
and energy, and the observed data obtained in this way is subjective. It is difficult to ensure the accuracy and the 
continuity of the records. We take good advantage of pig detection and tracking technology based on machine vision to 
monitor the behavior of pigs to evaluate the health status of pigs in time, and to reduce the morbidity and mortality of 
pigs and increase the slaughtering rate of pigs. It has important practical significance and application value in improving 
people’s confidence in pork quality and increasing the income of farmers. Target tracking technology is the basis of the 
moving target identification and abnormal behavior tracking, recording and analysis. We research the real-time 
monitoring of the target pigs foraging based on the particle filter target tracking technology. Particle filter algorithm 
closely approximates Bayesian filtering algorithm based on Monte Carlo simulation, and it is used in target tracking 
widely. Conceptually, a particle filter tracker maintains a probability distribution over the state (location, scale, and so on) 
of the object being tracked.  Particle filters represent this distribution as a set of weighted samples, or particles. Each 
particle represents a possible instantiation of the state of the object. In other words, each particle is a guess representing 
one possible location of the object being tracked. The set of particles contain more weight at locations where the object 
being tracked is more likely to be. This weighted distribution is propagated through time using a set of equations known 
as the Bayesian filtering equations, and we can determine the trajectory of the tracked object by the particle with the 
highest weight or the weighted mean of the particle set at each time step. In view of the pig behavior characteristics and 
the actual situation of the farms’ video image acquisition, this paper takes a group of pigs raised as detection tracking 
target. On the basis of analyzing and summarizing in particle filter tracking algorithm, we carried out particle filter target 
tracking technology for pigs which is based on the color characteristics to achieve the goal of tracking pigs. In order to 
solve the problems in the color characteristics of particle filter target tracking for pigs, we fused the color characteristics 
and the target contour centroid feature. The specific methods were as follows: First of all, according to the particle filter 
tracking algorithm based on single color feature of target tracking on the position of the rectangle coordinates, and the 
height and width of the target tracking rectangular box, we calculated the center of the target tracking rectangle 
coordinates. Secondly, we determined the centroid position of moving pigs on the basis of the comparison and analysis 
of moving target centroid position and the minimum circumscribed rectangle length-width ratio. Finally, according to the 
target contour centroid location and the center of the tracking target rectangle coordinates, we calculated the amount of 
deviation between them. When the deviation of target contour centroid and tracking rectangular box was too large, we 
took a second correction for tracking the target coordinates based on the particle filter algorithm with multi-feature 
fusion. The improved algorithm presented in this paper updated the tracking rectangular coordinates through the target 
contour centroid coordinates, and gave the new tracking rectangular box. This paper constructs the target pig tracking 
system based on particle filter algorithm, achieves a multi-feature fusion particle filter tracking algorithm through area 
real-time monitoring, and completes the statistics of the target pig’s feeding time and food intake frequency. Experiment 
results prove that this algorithm can automatically accurately track, record and analyze the feeding behaviour of the 
target pigs, and effectively deal with the problems such as target short-time missing. The feeding frequency and time of 
the target pigs are almost the same as the manual statistics. 
Keywords: feeding; tracking; algorithms; particle filter; color feature; contour centroid; verification; pig 


