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Ⅰ. 서  론

실시간 보안의 요성이 증 되면서 물체 추

에 한 연구가 활발히 진행되고 있다[1]. 물체 

추 이란 연속으로 들어오는 상에서  상과 

재 상을 비교하여 이동한 물체를 찾아내는 

것이다.

물체 검출 방법으로는 크게 배경 제거 방법

(background subtraction)과 하게 움직인 객

체를 검출하는 방법(salient motion detection)으로 

나 어 볼 수 있다. 첫 번째 방법은 색상, 구조,

움직임에서 다른 을 찾아내고, 두 번째 방법은 

첫 번째 방법을 보완하는 방법으로 많이 사용되

고 있다.

본 논문에서는 물체 추 을 해 시각  기본 

요소의 동일성을 이용한다. 시각  기본 요소란 

사람이 가지는 시각  요소들을 말하는데 색상,

명암, 윤곽선 정보들이 요소에 포함된다.

Ⅱ. 련 연구

물체 추  방법으로는 모델을 기반으로 하는 

방법, 역을 기반으로 하는 방법, 능동 윤곽선을 

기반으로 하는 방법, 특징을 기반으로 하는 방법 

등 여러 가지 방법이 존재한다[2-5].

모델을 기반으로 하는 방법은 정확한 기하학  

모델이 주어져야 하고 이 때문에 추  모델이 한

정된다. PCA(Principal Component Analysis)와 

PCA를 기반으로 하는 AAM(Active Appearance

Model)이 있다[6].

역 기반 방법은 연속 인 상에서 특정 

역을 찾아 그 상 도를 측정하여 추 하는 방법

이다. 임 간에 픽셀의 차를 이용하여 이동하

는 객체만을 추 하는 차분 추 (difference

tracking) 방법과 배경 임을 제거하여 추 하

는 배경 제거 방법이 있다.

능동 윤곽선을 기반으로 하는 방법은 물체의 

경계를 윤곽선으로 표 하고 면 이나 주 의 길

이를 동 으로 갱신하면서 추 하는 방법으로 스

네이크(snake) 알고리즘이 있다[7].

특징 기반 방법은 물체의 체를 추 하지 않
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고 특징을 추출한 다음 추 하는 기법으로 일부

분이 가려져도 추 이 가능하다. 옵티컬 로우

(optical flow)는 특징  간의 유사성을 SSD(Sum

of Squared Difference) 조건을 이용해 움직임의 

방향과 속도를 구한다[8].

의 연구들은 특정 분야나 특정 상을 주

로 하여 제한된 환경에 맞추어 추 할 모델이나 

특징, 모양 등을 지정해 추  한다.

특정한 요소를 학습하는 것이 아닌 추 할 요

소들을 검출하는 단계를 학습하는 것이 필요하다.

그러기 해서는 각 단계를 명확히 나 어 기술

할 필요가 있다.

본 논문에서는 동 상에서 물체 추 을 해 

시각  기본 요소의 동일성을 나타내고 설명하기 

한 방법을 제안한다. 시각  기본 요소란 이미

지에서 얻을 수 있는 순수한 시각  기본 요소들

인 색상, 명암, 윤곽선 정보를 말하며 이 정보를 

이용하여 연속된 임을 비교해 동일한 물체인

지를 단한다. 그리하여 단된 정보를 가지고 

추 에 사용되는 요소들의 지속 인 갱신을 통해 

상을 모델 없이 추 하고 인식 과정에 하여 

제어가 가능하도록 한다.

Ⅲ. 물체 추 을 한 

시각  기본 요소의 동일성 판단

그림 1. 동일성 판단 알고리즘

물체 추 을 한 동일성을 단하기 해 동

상에서 N 번째 상과 N+1 번째 상에서 움

직인 물체를 검출한다. 검출된 물체가 존재하지 

않으면 N 번째 상과 N+2 번째 상에서 움직

인 물체를 검출한다. 검출된 물체가 존재하면 각 

해당 요소들을 추 에 이용하고 추 을 하고 있

는 물체가 동일한 물체인지 검증한다.

그림 2. 물체 검출 알고리즘 

3.1 물체 검출

시각  기본 요소인 색상, 명암, 윤곽선 정보들

을 이용해 동 상에서 N 번째 상과 N+1 번째 

상에서 움직인 물체를 검출한다.

동 상에서 이  상과 재 상을 가져오게 

되는데 가져온 상이 커서 연산량이 많다고 

단되면 상을 효과 으로 축소하는 웨이블릿

(Wavelet)  가장 간단한 하(Haar) 기반 웨이블

릿을 이용하여 상을 압축한다[9].

색상 상과 명암도 상을 가지고 차 연산을 

사용하기 에 잡음을 제거하기 하여 가우시안 

블러링을 수행한다.

명암도 상에서 캐니(Canny) 알고리즘을 이용

하여 윤곽선을 추출한다. 추출된 윤곽선을 보다 

명확하게 해주기 해 팽창(dilate) 연산을 하여 

윤곽선의 굵기를 늘려 다.

처리된 윤곽선 상을 이용하여 RGB 상과 

명암도 상을 각각 겹쳐 객체들을 명확히 나타

낸 N 번째 상과 N+1 번째 상을 얻어낸다.

얻어낸 각 RGB, 명암도 상을 같은 종류의 

이미지로 차 연산을 수행한다. 그리하면 두 상

에는 움직인 역만 남게 되는데 해당 부분을 

OR 연산하여 결합하고 이블링을 수행해 추
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에 사용할 M개의 역을 검출한다.

3.2 물체 추

검출된 물체 역들을 추 하기 해 CAMShi-

ft(Continuously Adaptive Mean Shift)를 이용한

다[10]. CAMShift는 색상 분할(color segment) 기

법인 Mean Shift 알고리즘을 추 에 용하기 

해 개선한 알고리즘으로 색상 기반의 물체를 고

속으로 추 할 수 있다.

CAMShift는 처음 검출된 물체 역의 HSV  

Hue 값의 분포를 이용하여 지속 으로 변화될 

치를 측하고 탐지한 후 심을 찾아 물체를 

추 하게 된다. 물체의 색 추  시 추  근거로 

확률을 사용하는데 물체의 색상 히스토그램의 확

률과 업데이트의 방법을 식 (1)과 식(2)를 이용해 

구한다.

 

 
(1)

        (2)

히스토그램을 통해 물체를 별하는 과정은 식 

(3)을 통해 물체를 별할 수 있다.

 
∈




(3)

빠른 추 이 가능하지만 조도 변화, 잡음이 많

을 경우 성능이 하되고, 처음 물체 역을 설정

해  경우 항상 같은 분포를 이용해 추 한다.

본 논문에서는 검출된 M개의 물체 역의 요

소들을 지속 으로 갱신하여 추  상의 모양,

색상 분포 등의 변화에 강하도록 물체를 추 한

다. 한 하나의 물체만 추 하는 것이 아닌 여러 

물체를 추 할 수 있도록 한다.

3.3 물체 동일성 검증

본 논문에서는 검출되고 추 하는 물체가 같은 

물체인지 다른 물체인지 치, 색상, 명암도 분포

를 이용하여 동일한 물체인지 단한다.

추 하고 있는 물체가 커지다가 하게 어

들어 두 개의 물체로 분리되는 경우 한 개의 물

체에서 분리된 두 개의 물체라는 것을 알아야하

며 새로 나타난 경우에도 기존 상에 존재하는 

물체와 구분을 지을 수 있어야 한다.

같은 물체가 상을 벗어나 추 이 불가능 하

다가 다시 검출된 물체는 같은 물체라 단하

면 안 된다. 그 기 때문에 상을 벗어나 사라진 

경우에 추  역도 같이 사라져야 하며 다른 물

체를 오인하여 추 할 수도 없어야 한다.

검증할 때에는 검출  추 된 모든 물체에 

한 정보를 가지고 있어야 하며 한 물체에 한 

다양한 정보를 토 로 비교하여 동일한 물체를 

단하는데 이용해야 한다.

Ⅳ. 제안된 방법의 구

실험에 용한 상은 세포 분열하는 상으로 

실제 분열하는 상이 아닌 인  모형이 분열

하는 상을 이용하 다.

본 논문에서 제안한 방법으로 물체의 동일성을 

단하는 상을 그림 3에 나타내었다.

시각  기본 요소 이용하여 물체를 검출  추

할 때 모든 실험은 VisionNEO를 사용하 다.

VisionNEO는 인공지능 규칙처리 추론엔진을 토

로 한 NEO(Name Equals Object) 시스템과 

상 처리 시스템을 결합한 소 트웨어이다[11].

그림 3. 물체 동일성 판단

Ⅴ. 결론  향후 연구

본 논문에서는 물체 추 을 해 색상, 명암,

윤곽선 정보들을 이용하여 연속된 임을 비교

해 움직인 물체를 검출한다. 검출된 역들에 

한 요소들을 지속 으로 갱신하여 추  상의 

모양, 색상 분포 등의 변화에 강하도록 물체를 추

한다.

향후 인  모형 동 상이 아닌 실제 상에 

용하여 제안된 방법보다 움직인 물체를 정확히 

검출  추 하며 물체의 동일함을 명확히 찾을 

수 있는 방법을 용할 것이다.
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