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一、 摘要 

 

本作品為 AIMBOT 即時人物偵測與雲

台追蹤系統，旨在整合人物偵測、多目標

追蹤、重識別與伺服控制，建立可即時鎖

定並持續跟隨指定目標之智慧化影像伺

服平台。系統以攝影機影像串流為輸入，

採用 YOLOv7 進行人物偵測，透過 BoT-

SORT 作為主要多目標追蹤框架，必要時

並以 ByteTrack 作為原始對照，以維持多

目標 ID 穩定追蹤。系統並使用 OSNet 

x0_5 強化重識別能力；在目標短暫遮擋

或離開視野後，利用 OSNet 特徵比對與 

lost-track recovery 機制進行重識別回復。

控制端則以 PID 演算法將畫面誤差轉換

為雲台角速度，以達成目標居中與持續追

蹤。為提升系統即時性，另整合影格預取、

GPU 預處理與非同步推論架構。實作結

果顯示，本作品已完成核心模組整合，具

備即時追蹤、目標回復與互動式操作介面

等功能，可應用於智慧監控、自動導引與

視覺追蹤等領域。 

關鍵詞：YOLOv7、BoT-SORT、OSNet x0_5、

PID控制、即時影像追蹤、雲台控制 

 

二、 緣由與目的 

 

近年來，電腦視覺、深度學習與智慧

控制技術快速發展，使即時目標偵測與追

蹤系統在智慧監控、自主設備、人機互動

及視覺導引等領域具有高度應用價值。然

而，實際系統除了需具備良好的偵測準確

率外，尚須兼顧多目標追蹤穩定性、目標

短暫遮擋後之回復能力，以及控制端對目

標偏移的即時修正能力。 

本作品 AIMBOT 之設計目標，在於整合 

YOLOv7、BoT-SORT、OSNet x0_5 與 

PID 控制方法，建立一套可由使用者指定

追蹤目標並驅動雲台自動跟隨之即時系

統，藉以驗證模組化視覺追蹤架構在即時

性、穩定性與擴充性上的可行性，並以 

ByteTrack 作為原始對照，評估不同追蹤

策略於目標關聯與重識別整合上的差異，

作為智慧影像伺服系統之實作成果展示。 

 

三、 研究報告內容 

 

本作品之系統架構包含影像輸入、人物偵

測、多目標追蹤、重識別、控制演算法及

互動介面等模組。其流程為：首先由攝影

機擷取影像，透過 FramePrefetcher 與 

GPU 預處理模組完成影格快取與縮放；

其次以 YOLOv7 進行人物偵測，再由 

BoT-SORT 作為主要追蹤器以維持目標 

ID 穩定，必要時以 ByteTrack 作為原始

對照比較追蹤表現；當目標因遮擋或離開

視野而暫時失聯時，啟用 OSNet x0_5 進

行特徵擷取，並透過 OSNet 特徵比對與 

lost-track recovery 機制回復原有目標識

別。最後，控制模組依據目標中心與畫面

中心之誤差，透過每軸 PID 將偏差轉換

為雲台角速度，完成目標居中與持續跟隨。 
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四、 系統實作成果與分析 

 

在使用技術與工具方面，本作品以 Python 

為主要開發語言，整合 OpenCV、Pygame、

PyTorch、YOLOv7、BoT-SORT、ByteTrack 

與 torchreid OSNet x0_5 等元件，並以 

OpenCV 與 Pygame 建立即時操作介面，

提供即時框線顯示、畫面更新率呈現與滑

鼠點選目標功能。依據目前完成成果，本

作品已整合人物偵測、以 BoT-SORT 為

主的追蹤器、重識別回復、非同步推論管

線、雲台控制介面及視覺化操作等核心功

能；其中 ByteTrack 保留作為原始對照基

線。惟 TensorRT 加速、實際雲台參數調

校與進階跨場景重識別仍有待後續驗證。

整體而言，本作品已具備完整原型與應用

發展潛力，能作為智慧監控與自動導引系

統之實作基礎。 

(一) 結論 

本作品完成即時人物偵測、追蹤、重

識別與雲台控制之整合設計，證明以模組

化方式串接深度學習模型與控制迴路，可

有效提升目標鎖定與追蹤之穩定性與即

時反應能力。 

(二) 未來發展 

未來可導入 TensorRT 以提升高解

析度場景之推論效率，並進一步完成真實

雲台硬體之閉迴路控制測試與參數最佳

化，同時擴充跨場景與跨鏡頭之重識別能

力，以提升作品整體實用性與部署價值。 

本作品透過非同步推論架構、動態重識別

機制與雲台閉迴路控制之整合，展現影像

辨識與機構控制跨域結合之可行性，並可

依不同應用需求替換偵測模型、追蹤策略

或控制器，具備良好的模組化與擴充能力。 

(三) 應用價值 

本作品可延伸應用於智慧監控、自動

巡檢、互動式展示與視覺導引等情境，並

可作為影像追蹤系統、機器視覺控制及嵌

入式智慧裝置整合之教學與研究平台。 

(四) 參考文獻說明 

本報告所列文獻為作品實作過程中

所參考之核心技術資料，依實際引用順序

編排，格式參照 IEEE 標準撰寫。 
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