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1  绪论 

1.1  YOLO 算法简介 

在目标检测算法的发展过程中，人们一开始采用 Proposal+图像分类的思路，Proposal

用于预测目标位置，分类用于识别目标的类别。这类算法被称为 Two-stage 算法，例如

R-CNN，Faster R-CNN 算法。2015 年，Joseph Redmon, Santosh Divvala 等人在《You Only 

Look Once: Unified, Real-Time Object Detection》论文中提出 YOLO 模型，开启了 YOLO

算法的研究热潮。经过后来人们的不断改进，YOLO 算法已经发展成为一个庞大的家族，

后来人们把第一个 YOLO 模型称为 YOLOv1 模型。 

YOLO 模型使用单个卷积网络同时预测多个边界框，以及对应框的类别概率。与传

统的目标检测方法相比，这种统一的模型有以下优点： 

（1）YOLO 的预测速度快，由于模型将检测框转化为回归问题，因此只用一个网

络同时输出目标的位置与分类信息； 

（2）YOLO 模型在进行预测时对图像进行全局推理。与基于滑动窗口和区域建议

的技术不同，YOLO 在训练和测试期间看到整个图像，因此它隐式地学习关于类别及其

形状的上下文信息。 

1.2  YOLO 算法原理 

YOLO 算法把输入图像分成 S×S 个方格，每个方格输出一个 B×5+C 维的张量。

这里，B 是每个方格预测方框（Bounding box）的数目，C 表示需要检测的对象类别数

目。如果检测目标的中点落在某个方格内，那么目标物体就由该方格进行检测与输出。
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YOLO 算法采用了相对坐标的方法，并使用 Logistic 激活函数，使每个坐标的取值

落在区间 0 到 1，如图 2 所示。目标检测网络在每个边界框处预测 5 个值，分别是 tx，

ty，tw，th 和 to。如果单元格相对图像左上角偏移记为 cx，cy，并且先验边界框宽度、

高度分别记为 pw，ph，对应的预测结果为： 

 

 

图 2  目标检测网络 

1.3  个人所做工作 

我参与的工作主要有进行 YOLO 算法基础理论的学习，协助组长杜志远进行手势识

别代码的调试，以及手势识别所需数据集的制作和训练。 

 

 



大连理工大学硕士学位论文 

  

2  基于 YOLO 算法的手势识别 

2.1  方案选择 

本项目的手势识别部分是使用 YOLOv8 算法来实现的，YOLOv8 是最新版本的

YOLO 系列模型，用于进行实时对象检测。由于其速度快和效率高并且参数量低，被广

泛用于计算机视觉任务中，常用于小图像的目标检测中。具有如下的优点： 

（1）更高的识别准确率：YOLOv8 在保持高速处理能力的同时，通过优化模型架

构和训练过程，进一步提高了识别准确性。 

（2）适用性强：YOLOv8 旨在提高在不同环境和条件下的泛化能力，使其能够在

多种场景下都有很好的表现。 

（3）易于部署：YOLOv8 进一步优化了模型的实现，使其更加易于在各种设备上

部署，包括边缘设备和云端服务器。 

本次数据集选取的是 HaGRID 数据集，HaGRID 数据集种类非常丰富，包含 One，

Two，ok 等 18 种常见的通用手势，HaGRID 数据集数量特别大，有 716GB 的大小，包

含 552,992 个 FullHD(1920×1080)RGB 图像。标注了手势框和手势类别标签，可以用于

图像分类或图像检测等任务。 

本次选取了其中两种手势（分别为 like、stop）共 11000 张图片作为训练数据集。

将训练集、测试集、验证集按照 7：2：1 的比例进行划分后进行训练。 

2.2  训练流程 

训练流程包括 5 个部分：制作数据集进行标签标注、图像预处理、手势图像的训练、

模型评价、识别模型生成（见图 3）。 

（1）进行标签标注工作，使用 labelImg 对收集到的手势数据集进行标注。 

（2）对手势识别图像进行一定的预处理，以排除因环境因素造成的干扰。 

（3）下载预训练权重模型，设定训练停止阈值，分别是训练满 50 次以及训练精度

达到 90%，执行训练操作，根据设定的停止条件终止训练得到最优模型，即 best.pt 文件。  

（4）对每一轮训练后的模型进行精确度计算，即模型的评价操作。 

（5）判断阈值是否达到，达到则输出训练好的识别模型，未到达则执行误差反向

传播算法，使学习参数朝着精确度更高的方向更新变化，再进行训练。 
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图 3  训练程序流程图 

3  结论 

将 YOLO 算法应用到手势识别中，取得了非常不错的效果，在模糊图像、背景近肤

色和光线较暗等多种情况下，识别的准确率都较高。YOLOv8 能够很好地实现对于手势

的实时识别，并且对于非静态手势图片也有着较高的精确度，能够很好地实现手势的快

速识别，在对手势图片及摄像头手势实时识别方面有着良好的应用价值。在今后的研究

中也会进一步加大数据样本量，优化识别系统对复杂环境的识别处理，增强模型的泛化

能力和鲁棒性，提高模型的识别准确率。 

 


