
Ⅰ. 서  론

최근 딥러닝 관련 연구가 활발하게 이루어짐에 
따라 데이터셋 구축을 위한 데이터 수집 방법에 
대한 관심도 높아지고 있다. 

기존 데이터 수집 방법은 웹 상에 존재하는 데
이터들을 어플리케이션이나 툴과 같은 자신들의 
고유한 방법을 사용하여 수집하는 방법이 주를 이
루었다[1, 2, 3].

하지만 이러한 방법은 사용자가 원하는 이미지
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뿐만 아니라 내용상 맞지 않는 이미지들도 많이 
포함되어 있다는 문제점을 가지고 있으며[4], 웹 상
에 존재하는 데이터 중에서 딥러닝 모델의 학습을 
위하여 대규모 대표 훈련 데이터를 수집하기 위한 
환경의 숫자가 너무 적거나 비현실적이고 사람 이
미지 데이터의 경우 초상권과 같이 액세스하기에 
위험하다는 단점이 있다[5].

또한, 위와 같은 문제점을 모두 극복하고 데이터
를 수집한다고 하더라도 딥러닝 모델의 원하는 성
능을 달성하기 위하여 딥러닝 모델을 훈련시키는
데 필요한 시간과 자원과 훈련 데이터셋을 생성하
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요  약

최근 딥러닝 환경의 확산으로 인하여 데이터셋 생성의 중요성이 높아지고 있다. 본 논문에서는 효율
적인 데이터셋 생성을 위하여 객체의 회전 영상을 촬영하고 해당 영상에서의 객체 추적을 수행하는 방
법을 설계하고 구현하고자 한다.

본 논문에서 구현하는 방법은 객체의 여러 각도를 촬영하기 위하여 객체를 회전시켜 영상 데이터를 
획득하고 해당 영상에서의 배경 제거 및 차분 영상 처리 기법을 통하여 객체를 검출하고 추적하여 라
벨링을 수행하여 사용자가 현재 프레임에서의 객체 추적 결과를 모니터링할 수 있도록 화면으로 보여
주며, 추후 데이터셋으로 활용하기 위하여 이미지 내에서의 객체 위치 데이터를 반환하도록 구현하였
다.

ABSTRACT

Recently, the spread of deep learning environments has increased the importance of dataset generation. In this paper, 
we aim to design and implement a method for capturing rotating images of objects and performing object tracking on 
them for efficient dataset generation. 

The method implemented in this paper is to obtain image data by rotating objects to capture multiple angles of 
objects, detect and track objects through background removal and difference image processing techniques, showing them 
on screen to monitor object tracking results in the current frame. It was then implemented to return object location 
data within the image for use as a dataset.
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기 위한 수동 라벨링 작업에 걸리는 시간이 많이 
걸리고 오류가 발생하기 쉽다는 문제점이 있다[5].

본 연구에서는 위와 같은 기존 데이터 수집 방
법에 대한 문제점을 해결하기 위하여 객체의 회전 
영상을 획득하고 해당 영상에서의 차분 영상 처리 
기법을 사용하여 객체를 검출하고 추적한다.

이렇게 검출한 객체를 기반으로 자동 라벨링을 수
행하면 효율적으로 다면 데이터셋을 구축할 수 있다.

Ⅱ. 객체 추적 방법 구현

본 연구에서 객체 추적 방법은 객체의 회전 영
상을 촬영하고 해당 영상에서 여러 영상 처리 기
법을 활용하여 이전 프레임과 현재 프레임 간의 
비교를 통해 변화된 부분을 객체로 인식하여 추적
하는 방법을 사용한다.

먼저 촬영한 객체 영상 데이터를 읽어와 영상 
내 각각의 프레임마다 이전 프레임과 비교를 통해 
움직이지 않는 부분 즉, 배경을 제거하여 그림 1과 
같이 차분 영상을 구한다. 그 후, 차분 영상에서 
움직인 부분을 객체로 인식하고 인식한 객체의 범
위를 추적하여 라벨링을 수행한다. 이때 촬영한 영
상에서 바람과 같은 여러 변수로 인하여 배경이 
움직여 원하는 객체가 아닌 다른 부분을 인식하는 
것을 방지하기 위하여 객체가 위치한 범위를 
ROI(Region of Interest)로 지정하여 둔다.

그림 1. 배경 제거를 통한 차분 영상 획득

차분 영상을 구할 때, 발생하는 잡음을 제거하기 
위하여 여러 선택 인자를 추가하는데, 대표적으로 
각 픽셀마다 가우시안 분산 임계 값의 개수를 지
정해주는 Threshold 인자와 객체 그림자를 탐지
할지 여부를 결정하는 detectShadow 인자가 있다
[6]. 본 연구에서는 정확도 높은 객체 추적을 구현
하기 위하여 Threshold 값을 50, detectShadow 
인자를 false로 선택하였다.

위와 같은 방법으로만 차분 영상을 구했을 때, 
사람의 팔, 다리와 같이 얇은 부분이나 객체의 색
상에 따라 제대로 인식이 되지 않는 경우가 발생

하였다. 이를 해결하기 위하여 그림 2와 같이 영상 
처리 기법 중 팽창 연산을 통하여 차분 영상에서 
이미지의 경계 부분을 팽창시켜 인식률을 높였다.

그림 2. 팽창 연산 전(좌), 연산 후(우)

그림 2에서 팽창 연산의 수행 횟수를 10번으로 
지정하여 인식된 경계 부분을 크게 확장하였으며, 
연산 수행 횟수를 줄인다면 경계 부분의 크기를 
줄일 수 있다. 또한, 팽창으로 인하여 발생하는 잡
음을 모폴로지 연산(열기)를 수행하여 제거하였다.

차분 영상에서 원하는 객체를 하나의 객체로 판
단하지 않고 분리된 여러 개의 객체로 판단하는 
경우가 발생하였다. 이를 해결하기 위한 방법으로 
인접한 객체들의 좌 ‧ 상단과 우 ‧ 하단의 좌표를 
묶어 하나의 객체로 판단하는 알고리즘을 추가로 
구현하였다.

Ⅲ. 객체 추적 테스트

본 논문에서 구현한 시스템을 테스트하기 위해 
데이터셋 라벨링 툴인 Yolo_Mark를 활용하였다.

본 시스템에서 영상 처리를 기반으로 객체를 자
동으로 추적하여 Bounding Box를 지정했을 때의 
결과와 Yolo_Mark를 사용하여 사람이 직접 객체
의 Bounding Box를 지정했을 때의 결과는 그림 
3, 4와 같다.

그림 3. 본 시스템의 객체 자동 추적 결과
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그림 4. Yolo_Mark 활용 객체 수동 추적 결과

위와 같은 결과에서 각 Bounding Box의 좌표 
값(x, y, width, height)을 아래 공식 1과 같이 유
클라디안 거리 공식을 활용하여 Bounding Box 간 
거리를 계산했을 때의 결과를 구하였다.

이후 공식 2를 통해 Bounding Box 간 거리 결
과를 기반으로 유사도를 구하였으며, 결과는 아래 
표 1과 같다.
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공식 1. 유클리디안 거리 공식
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공식 2. Bounding Box 유사도 계산 공식

표 1. 객체 자동 추적과 수동 추적 결과 비교

자동추적
결괏값

수동추적
결괏값

유사도
(%)

사례1

x 좌표 0.516146 0.521484

98.17
y 좌표 0.590741 0.595833

너비 0.148958 0.142969

높이 0.651852 0.636111

사례2

x 좌표 0.515625 0.525000

93.14
y 좌표 0.590741 0.577778

너비 0.147917 0.090625

높이 0.651852 0.686111

사례3

x 좌표 0.526042 0.526953

93.49
y 좌표 0.571296 0.597222

너비 0.114583 0.152344

높이 0.690741 0.644444

 

테스트 결과, 본 시스템의 객체 자동 추적 결과
와 Yolo_Mark를 사용하여 수동으로 객체를 추적
한 결과의 유사도는 최소 93% 이상으로 유사하게 
나타나는 것을 확인할 수 있다. 추후 가중치를 객

체에 적용하여 추적한다면 더욱 정확한 결과를 얻
을 수 있을 것이다.

Ⅵ. 결  론

본 논문에서는 효율적인 데이터셋 생성 방법을 
위하여 영상 처리를 기반으로 한 객체 회전 영상
에서의 객체 자동 추적 방법에 대하여 제안하였다.

본 시스템은 객체 회전 영상을 촬영하고 해당 
영상에서의 영상 처리 기법을 기반으로 하여 객체 
자동 추적 과정을 수행한다.

이러한 방법은 실제 환경에서 데이터셋을 생성
하기 위한 과정(훈련 데이터 수집, 유효 데이터 선
별, 객체 인식 및 추적)에서 발생할 수 있는 시간 
및 비용을 크게 줄여 효율적으로 정확도 높은 데
이터셋을 생성할 수 있다.

추후 연구를 통해 가중치를 객체에 적용시킴으
로써 객체 자동 추적의 결과의 정확도를 더욱 높
이고자 한다.
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