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요  약

실시간으로 입력되는 상으로부터 이동객체의 움직임 특징을 이용하여 움직임 분석에 합한 디

스크립터를 제안한다. 배경과 이동객체를 분리하기 하여 배경학습을 행한다. 연속 으로 추출된 이

동객체의 1차 모멘트를 이용하여 각 객체별로 이동 궤 을 추출한다. 연결 리스트를 이용하여 객체

별로 추출된 1차 모멘트를 리한다. 디스크립터는 격자 형태로 미리 지정된 9개의 지  근방에 포

함되는 이동객체의 1차 모멘트 좌표와 객체가 화면에 출 하는 시작 임 번호, 화면에서 사라지

는 마지막 임 번호로 구성된다. 제안하는 역  지역 특징융합 디스크립터에 의한 비디오 검

색은 둘  하나의 특징을 사용하는 기존의 방법에 비하여 효과 임을 확인하 다.

ABSTRACT
A descriptor which is suitable for motion analysis by using the motion features of moving objects 

from the real time image sequence is proposed. To segment moving objects from the background, 
the background learning is performed. We extract motion trajectories of individual objects by using 
the sequence of the 1st order moment of moving objects. The center points of each object are 
managed by linked list. The descriptor includes the 1st order coordinates of moving object belong to 
neighbor of the per-defined position in grid pattern, the start frame number which a moving object 
appeared in the scene and the end frame number which it disappeared. A video retrieval by the 
proposed descriptor combining global and local feature is more effective than conventional methods 
which adopt a single feature among global and local features.

키워드 
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Ⅰ. 서  론

상 검색 기술은 사회 안 망 구축, 교통 시스

템, 마  등 여러 분야에서 사용되고 있으며 미

리 정해진 조건 검색을 한 시스템이 아닌 다양

한 검색 조건이 가능한 지능형 검색 시스템으로 

발 하여 많은 연구가 이루어 졌다. 최근에는 

상 검색 기술을 통하여 행동패턴분석, 상 분석 

등으로 발 하면서 상 검색 기술을 이용한 지

능형 검색 시스템의 요구가 높아지고 있다. 상 

검색을 한 디스크립터 설계는 상에 존재하는 

다양한 특징을 이용하여 설계되고 있다. 특징에는 

로벌특징과 로컬특징으로 분류할 수 있다. 로

벌특징을 이용하여 디스크립터를 설계할 경우 디

스크립터의 처리량이 방 해지고 처리시간 한 

효과 이지 못하는 경우가 발생한다. 이러한 단

을 해결하기 하여 로컬 역을 이용한 디스크
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립터를 제안하 으나 상 검색시에 질의에 응답

이 오인되어 검색되는 이 발생한다. 본 논문에

서는 실시간으로 입력되는 상으로부터 배경학

습을 통하여 이동객체를 검출한 후, 객체의 심

좌표를 추출하여 로컬특징자로 사용하고 체 

역에서 9개의 체크 역을 이용하여 로벌특징

으로 사용하여 로벌특징의 정확성과 로컬특징

의 신속성을 이용한 강건한 디스크립터 설계 방

법을 제안한다. 제2장에서는 로벌 특징과 로컬 

특징을 이용한 디스크립터 설계 방법을 설명하고, 
제3장에서는 제안하는 로벌과 로컬 특징자를 

융합한 디스크립터 설계 방법을 설명하며 제4장

에서는 제안하는 방법에 한 실험  결과고찰

을 기술하고 제5장에서는 결론  향후연구을 제

시한다.

Ⅱ. 련연구
2.1 Color Correlogram
칼라 코 로그램은 로벌특징를 이용한 알고리

즘이다. 상 체에서 일정한 거리를 가지는 화소

간에 나타나는 칼라의 분포를 확률로 나타낸다. 
칼라 코 로그램은 일정거리에 있는 화소의 칼라 

변화 정보를 포함하기 때문에 칼라와 에지정보를 

포함 할 수 있다. 따라서 우수한 상검색 결과를 

얻기 해서는 다양한 거리에서 해 칼라 코

로그램을 얻어야 한다.[3] 이때 체 인 상에 

하여 칼라 코 로그램을 용시에 많은 계산 

시간이 필요하다. 한 계산된 양만큼의 데이터를 

장하기 때문 데이터 리에서 효율이 떨어진다.
2.2 로컬 디스크립터

로컬 디스크립터는 특징  기반의 방법으로 상 

내에서 왜곡에 강인함이 시되는 기술이다. 상

의 특징  주변 화소 정보를 활용하여 로컬 패치

를 추출하고 로컬 패치로부터 특징 정보를 담고 

있는 KeyPoint를 추출한다. 추출된 KeyPoint를 사

용하여 로컬 디스크립터를 추출한다. 특징  기반 

상 매칭 기술의 성능은 근본 으로 상 왜곡

(회 , 확 , 축소, 밝기 변화, 노이즈 등)에 하

여 특징 과 로컬 디스크립터의 강인성에 의존된

다고 할 수 있다. 추출된 로컬 디스크립터는 검색

의 상이 되는 상에서  상만의 KeyPoint
를 붙여 색인자의 역할을 할 수 있다.[2] 따라서 

로컬 디스크립터는 로벌특징보다 비교  빠른 

처리 속도와 디스크립터의 처리데이터가 어 데

이터 리가 용이하다. 하지만 다른 사이즈의 

상이나  다른 상이지만 비슷한 키포인트를 

생성하여 검색시에 오인이 발생한다. 

Ⅲ. 제안 시스템 개요
본 논문에서 제안하는 체 시스템 흐름도는 (그

림 1)과 같다. 

그림 1. 체 시스템 흐름도

배경학습을 통하여 배경과 이동객체를 효율 으

로 분리할 수 있다. 분리된 이동객체를 개별 으

로 추 하기 하여 이동객체 각각의 무게 심

을 추출하고 추출된 심좌표를 이용하여 객체별

의 이동궤 을 완성한다. 개별 추 되는 객체는 

추 과 동시에 객체의 이동궤  정보를 따로 

장한다. 장되는 정보에는 객체별 심좌표 정

보, 객체별 등장 임 정보, 객체별 퇴장 

임 정보 등이 된다. 장된 정보는 지정된 검색툴

을 이용하여 다양한 질의에 응답 할 수 있다.
3.1 배경학습  이동객체 검출

배경학습은 입력되는 상을 임단 로 일정 

시간동안 하고 되는 상에서 한 임

과 다른 임간의 차이를 댓값으로 구하여 

이를 하면서 배경학습 모델을 구성한다. 
된 상들을 이용하여 배경에 한 통계  모델

을 구한다. 통계  모델은 각 픽셀에서 평균과 편

차(평균 댓값 차이)를 계산하고 이를 이용하여 

입력되는 상에서 배경과 경을 분리한다. 따라

서 이동객체 검출은 배경학습 모델에서 얻어진 

임계값을 이용하여 객체가 출  시 임계값이 존

재 하지 않는 픽셀로 간주 될 경우 (그림 2)와 같

이 배경이 아닌 경으로 인식되어 검출한다. 

그림 2. 배경에 객체 출  검출 상
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3.2 이동객체 추   디스크립터 생성

이동객체 추 은 검출된 이동객체를 기반으로 객

체의 무게 심을 이용하여 추 한다. 무게 심은 

(식 1)과 같이 검출된 객체의 x값을 모두 더하고 

y값 한 모두 더하여 검출된 픽셀의 수만큼 나

어 구한다. 

 

 


 
    식 1

(식 1)을 이용하여 검출된 객체에 한 무게 심

을 구하고 객체가 이동할 때마다 무게 심을 지

속 으로 유지한다. 따라서 객체가 이동하면서 변

하는 무게 심의 좌표값을 이용하여 객체를 추

하고 일련의 좌표들을 연결하여 한 객체의 이동

궤 으로 완성 시킬 수 있다. 다수의 객체가 상

에 존재하는 경우에 올바르고 정확한 추 이 힘

들다. A 객체와 B객체를 분리하여 개별 으로 추

하기 하여  임 객체의 무게 심 좌표

와 이  임 무게 심 좌표값의 연 성을 이

용하여 A객체와 B객체를 분리하여 추 한다.(그

림 3)은 한 객체의 무게 심 좌표값을 한 객체의 

좌표로 인식하고 객체별 리스트를 생성하고 리

한다.

그림 3. 객체별 좌표 리스트를 이용한

이동궤  추출 상

이동객체 추 을 통하여 얻어진 무게 심 좌표에 

기반을 둔 디스크립터를 생성한다. 객체별로 생성

되는 리스트의 좌표를 개별 인 일로 장하여 

리한다. 디스크립터의 효율 인 설계를 하여 

(그림 4)와 같이 무게 심 좌표값을 생성시에 임

의의 지정한 9개의 체크포인트 지 을 생성하고 

이동객체의 무게 심 좌표 이 지정된 치 주변

에서 생성될 수 있도록 유도한다. 체크포인트를 

심으로 생성된 객체별 무게 심은 리스트에 

장되고, 객체별로 생성된 리스트의 정보를 개별

인 일로 장한다. 상 검색시에 일에 장

된 정보를 이용하여 상을 검색하고 객체별로 

따로 장되는 리스트 때문에 검색시에 보다 빠

르고 효율 으로 검색이 가능하며 사용자의 다양

한 질의에 정확하고 다양하게 응답할 수 있다.

그림 4. 무게 심 체크포인트의 

Ⅳ. 실험  결과 고찰
실험에 사용된 상은 실제 실외환경에서 디지털 

카메라로 동 상 촬 을 한 실 상이다. 실험 환

경의 밝기를 임의로 설정할 수 없고, 측정 하는데 

있어서도 변수가 많이 존재하기 때문에 임의의 

환경 상을 가지고 실험을 진행하 다. 체 

임 수는 22,360 임이며 이는 취득된 상에

서 실험 시나리오에 해당하는 구간의 임이다. 
체 인 실험은 크게 객체 검출, 객체 추 , 객

체 히스토리 디스크립터 설계, 디스크립터를 이용

한 객체 검색으로 진행하 다. 사용된 이미지 해

상도는 320x240이다. (그림 5)은 주간 실외환경에 

임의의 객체를 이동시켜 실험 동 상으로 사용한

다. 

그림 5. 실험 상

실험방법은 객체를 검출하고 추 하여 이동객체

의 히스토리 정보를 장한다. (표 1)은 장되는 

히스토리 정보 테이블이다.
표 1. 히스토리 정보 테이블

장 히스토리 형식

심좌표  x,y 좌표

START 임
객체등장 임 

넘버

END 임
객체퇴장 임 

넘버

장된 히스토리 정보 테이블을 이용하여 검색
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랫폼에서 임의의 질의에 따른 응답을 한다. 질의 

방식은 (그림 6)의 검색 랫폼에서 9개의 좌표지

을 이용하여 질의하고 질의에 맞는 객체가 있

을시 객체가 등장하는 시 부터 퇴장할 때까지의 

상을 응답으로 출력한다.

그림 6. 검색 랫폼

그림 7. 질의에 따른 응답 출력 상

(그림 7)과 같이 실험 결과 정확한 배경학습과 이

동객체의 분할로 객체의 히스토리 정보를 이용하

여 인식률 높은 상검색 구 이 가능하다. 한 

히스토리 정보를 디스크립터 할 때 로벌 특징

인 상의 9개의 특정 역을 이용하며 로컬특징

으로 객체별의 심좌표값을 이용하여 빠른 처리

속도와 높은 신뢰성을 구 하 다. (표 2)는 실험

상을 기반으로 상 검색을 수행한 결과 이다. 
A는 로벌특징만을 용하 고, B는 로컬 특징

만을 용하고 C는 제안하는 방법을 용하여 질

의 응답에 따른 성공 횟수를 비교하여 정확도를 

나타낸 것이다. 정확도는 (식 2)와 같다.

 

×  식 2

 여기에서 QT는 검색할 수 있는 객체 수를 의미

하고, AT는 검색된 객체의 수를 뜻한다.
표 2. 각 상검색 응답 정확도 비교(%)

실험 

상

이동객

체 수 임 수

¹정확도(%)
²A ³B ⁴C

1 7 3670 57 85 100
2 7 3490 42 71 85
3 6 3470 33 66 83
4 6 4570 50 83 83
5 7 3538 28 85 100
6 8 3622 37 50 75

합계 41 22,360 평균(%)
41 73 87

1. 질의 응답 정확도

2. 로벌 특징 기반 설정

3. 로컬 특징 기반 설정

4. 제안하는 방법의 특징 기반 설정

Ⅴ. 결  론
본 논문에서 제안된 알고리즘은 이동객체 검출 

 추 을 통하여 히스토리 정보 디스크립터와 

디스크립터 정보를 이용한 상 검색이다. 9개의 

체크 역과 이동객체 심좌표를 이용하여 디스

크립터하고 검색환경에 맞도록 재구축하여 질의

에 응답할 수 있도록 설계하 다. 제안된 알고리

즘은 실제 이동객체가 많은 상에 하여 용

한 결과 실험환경과 다르게 비교  낮은 수치가 

나타났지만 객체 히스토리 정보를 디스크립터 하

고 검색 랫폼에서 디스크립터를 재구축하여 질

의 응답환경에 맞도록 설계하는 과정에서는 강건

한 성능을 나타내었다. 향후 과제로는 격한 조

도의 변화, 다수의 이동객체 등장에서도 강건한 

인식이 이루어 질 수 있는 디스크립터 고려가 필

요하다. 상 검색 기술은 사용목 에 따라 다양

한 시스템으로 연구 발  응용에 활용될 수 있을 

것으로 기 된다.
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