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초    록: 본 연구에서는 음성인식기 성능향상을 위한 영상기반 음성구간 검출방법을 제안한다. 기존의 광류기반 방법

은 조도변화에 대응하지 못하고 연산량이 많아서 이동형 플렛홈에 적용되는 스마트 기기에 적용하는데 어려움이 있고, 

카오스 이론 기반 방법은 조도변화에 강인하지만 차량 움직임 및 입술 검출의 부정확성으로 인해 발생하는 오검출이 

발생하는 문제점이 있다.  본 연구에서는 기존 영상기반 음성구간 검출 알고리즘의 문제점을 해결하기 위해 지역 분산 

히스토그램(Local Variance Histogram, LVH)과 적응적 문턱값 추정 방법을 이용한 음성구간 검출 알고리즘을 제안

한다. 제안된 방법은 조도 변화에 따른 픽셀 변화에 강인하고 연산속도가 빠르며 적응적 문턱값을 사용하여 조도변화 

및 움직임이 큰 차량 운전자의 발화를 강인하게 검출할 수 있다. 이동중인 차량에서 촬영한 운전자의 동영상을 이용하

여 성능을 측정한 결과 제안한 방법이 기존의 방법에 비하여 성능이 우수함을 확인하였다.

핵심용어: 음성구간 검출, 지역 분산 히스토그램

ABSTRACT: In this paper, we propose an algorithm for achieving robust Visual Voice Activity Detection 

(VVAD) for enhanced speech recognition. In conventional VVAD algorithms, the motion of lip region is found 

by applying an optical flow or Chaos inspired measures for detecting visual speech frames. The optical flow-based 

VVAD is difficult to be adopted to driving scenarios due to its computational complexity. While invariant to 

illumination changes, Chaos theory based VVAD method is sensitive to motion translations caused by driver's 

head movements. The proposed Local Variance Histogram (LVH) is robust to the pixel intensity changes from 

both illumination change and translation change. Hence, for improved performance in environmental changes, we 

adopt the novel threshold estimation using total variance change. In the experimental results, the proposed VVAD 

algorithm achieves robustness in various driving situations. 
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I. 서  론

음성구간 검출은 입력신호로부터 음성구간과 비

음성구간을 구별하는 기술로, 음성인식, 잡음 제거 

등 다양한 응용분야에서 사용되고 있다. 특히, 음성

인식 분야에서 고성능의 음성구간 검출 알고리즘
[1]

을 사용할 경우 비음성구간에 존재하는 다양한 잡음

신호를 무시할 수 있고, 최적의 음성신호를 인식기

에 전달할 수 있기 때문에 성능에 큰 영향을 미치게 

된다. 하지만 음향 정보 기반 음성구간 검출 알고리

즘(Audio Voice Activity Detection, AVAD)의 경우 충

격음 등의 임펄스 노이즈에 매우 취약하기 때문에 

차량 주행 중 상황과 같이 잡음이 심한 환경에서는 

음향 정보만을 이용한 검출에는 한계가 있다. 이런 
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문제점을 해결하기 위한 방법으로 영상을 이용한 음

성구간 검출 알고리즘이 활발하게 연구되고 있다. 

영상기반 음성구간 검출 알고리즘은 촬영된 사용자

의 얼굴 영상에서 입술의 움직임을 이용하여 음성구

간을 검출하는 알고리즘으로, 화자의 얼굴 및 입술

영역을 찾는 검출부, 화자의 입술의 움직임을 정량

화 하는 특징 추출부 그리고 특징값을 기준으로 음

성구간 여부를 판단하는 검출부로 구성되어 있으며, 

기존의 연구에서 실내에서 발화하는 화자에 대해 다

양한 특징 및 판단 방법을 적용한 알고리즘이 제안

되어 왔다. 초기의 연구는 분리된 입술 영역을 발화

시의 입술 영상과 비교하여 음성구간 여부를 판단하

는 템플릿 매칭 방법이 사용되었다.
[2]

 하지만 조도변

화에 민감하기 때문에 조명 및 환경에 따라 성능변

화가 심한 문제가 있다. 광류(optical flow)를 이용한 

방법
[3,4,5,6,7]

은 입술이 변화할 때의 픽셀값의 변화를 

이용하여 모션백터를 산출한 후 정량화 하여 특징을 

추출하는 방법으로 이 방법 역시 픽셀의 화소값의 

변화를 이용한 방법이기 때문에 급격한 조도변화에 

대응하지 못하는 단점이 존재하며, 연산양이 많기 

때문에 차량환경 등 이동형 플렛홈에 사용되는 스마

트 기기에 적용하는데 어려움이 있다. 카오스 이론 

기반 방법
[8,9]

은 시간상에서 인접한 두 영상에서 입

술의 움직임과 같이 비선형적으로 모델링되는 변화

가 존재하는 경우 결합 분포에서 카오스 패턴이 나

타나는 것을 이용하는 방법으로, 패턴의 복잡도를 

정량화하여 입술의 움직임을 검출하는 방법이다. 이 

방법은 전역적인 조도변화에 강인하게 입술 움직임

을 검출할 수 있지만 차량 움직임에 의한 화자의 움

직임과 입술검출기의 부정확성 등으로 음성구간 검

출 과정에서 오검출하는 발생하는 문제점이 존재한

다. 조도 변화에 강인한 특징 중 하나인 지역적 패턴 

기반 방법은 각 화소에 인접한 화소집합에 대해 통

계량을 추출하여 특징으로 사용하는 방법으로, 최근 

제안된 방법 중 하나인 지역적 분산 히스토그램
[10]

을 

이용한 음성구간 검출 방법은 각 화소집합에 대해 

지역적 분산을 계산한 후 히스토그램을 구성하여 입

술의 움직임에 따른 히스토그램의 변화를 특징으로 

사용한다. 이 방법은 지역적 통계량을 추출하기 때

문에 조도변화에 강인하고, 연산량이 적어 모바일 

플렛폼에 적합한 방법이지만, 2가지의 문턱값을 사

용하기 때문에 초기값 설정에 의해 성능이 변화하는 

문제점이 있다. 본 연구에서는 기존 영상기반 음성

구간 검출 알고리즘의 문제점을 해결하기 위해 지역 

분산 히스토그램
[10,11]

과 적응적 문턱값 추정 방법을 

이용한 음성구간 검출 알고리즘을 제안한다. 제안된 

방법은 지역 분산 히스토그램 특징의 조도 변화에 

강인하고 연산속도가 빠른 특징을 유지하면서, 적응

적 문턱값을 사용하여 급격한 조도변화 및 움직임이 

큰 운전자의 발화를 강인하게 검출할 수 있음을 확

인하였다. 제안한 알고리즘의 성능을 확인하기 위하여 

이동 중인 차량에서 촬영한 화자의 동영상을 이용하

여 기존 방법과 성능을 비교한 결과, 기존 방법에 비

하여 제안한 방법이 성능이 우수함을 확인하였다.

II. 얼굴 및 입술영역 검출 방법

2.1 얼굴 및 입술영역 검출 방법

고성능의 영상기반 음성구간 검출을 수행하기 위

해 본 연구에서는 화소의 구조적 패턴 및 Adaboost 훈

련 알고리즘을 이용한 얼굴/입술 검출을 수행했다. 

입력 영상의 특정 화소 위치에서 그 주변 화소 각각

의 밝기 값(intensity)과 주변 화소들의 평균 밝기 값

과의 비교를 통하여 특정 위치 화소에 대한 구조적 

패턴을 표현할 수 있다. 본 논문에서는 Modified 

Census Transform(MCT) 특징을 적용하여 입력영상

의 구조적 패턴을 정량화 하였다. MCT 특징은 3 × 3

의 커널을 이용하여 특정 화소와 상하좌우 및 대각

의 주변 8개 화소에 대한 구조적 패턴을 표현한다.
[12]

 

화소 x 에서의 구조적 패턴은 Eq.(1)과 같이 정의할 

수 있다.

 ⊗
∈ ′ 

  , (1)

N’(x)는 커널내의 화소들의 집합을 나타낸 것이

며, I(x)는 화소 x 에서의 밝기 값, Ī(x)는 N’(x)의 평균 

밝기 값이다. ζ는 비교 함수로서, Ī(x) < I(x)인 경우 1, 

그렇지 않은 경우 0 값을 가진다. ⊗는 연결 연산자로

서 커널 내 화소의 비교 연산 결과를 2진수 배열로 나

열하고 10진수로 변환한다. 본 연구에서 사용한 정



음성인식기 성능 향상을 위한 영상기반 음성구간 검출 및 적응적 문턱값 추정

The Journal of the Acoustical Society of Korea Vol.34, No.4 (2015)

323

Fig. 1. Example of Local Variance Histogram.

Fig. 2. Example of LVH chage from lip motion.

사각형 커널은 9개 화소의 집합이고, 111111111(2)의 

패턴은 가질 수 없으므로 특징 값은 총 2
9
-1=511개의 

종류를 한다.
[12]

 먼저 화소의 구조적 패턴 특징값 분

류에 적합한 이진 약분류기(binary weak classifier)를 

설계하고, Adaboost 훈련을 통해 약분류기의 조합을 

통해 강분류기(strong classifier)를 생성한다. 훈련 과

정을 통해 선택된 약분류기는 각각 신뢰도가 부여되

며, 그 값을 누적시켜 조합된 강분류기의 신뢰도 색

인표(Look-Up Table)를 만든다. 최종 강분류기는 

Eq.(2)과 같이 정의된다.

 
⊂



 , (2)

여기서 x는 각 화소의 주변 화소값이며, Γ는 Eq.(1)과 

같은 구조적 패턴 특징값, Ψ 는 십자형 패턴의 화소 

집합, hx는 약분류기를 나타낸다. 얼굴 및 입술 검출 

유무는 Eq.(3)과 같이 강분류기와 사용자가 설정한 

문턱값(threshold)과의 비교를 통해 결정한다.

 ≤, (3)

여기서 Ti 는 i번째 단계의 강한 분류기의 문턱값이

며, 검출률이 최대가 되도록 조절한다.

2.2 지역 분산 히스토그램 특징추출

입력영상에서 검출된 입술 영역에 대해 지역 분

산 히스토그램을 계산하는 과정은 다음과 같이 나타

낼 수 있다. Fig. 1과 같이 입술영역의 그레이 스케일 

영상에서 중간 픽셀 값을 기준으로 주변 픽셀과 평

균값의 차이를 통한 분산값을 구한다. 


 





 



 where 
p

P

gp, (4)

Eq.(4)에서 gp는 중간 픽셀 위치에서 R 만큼 등거리에 

떨어진 P개의 그레이 값들을 가리킨다. 각 픽셀에서 

계산한 지역 분산의 히스토그램 Hi을 구하면 Fig. 2와 

같이 입술의 움직임이 적은 영상 프레임은 높은 분

산을 가지는 픽셀의 수가 적음을 알 수 있고, 화자가 

발화하여 입술의 움직임이 발생하는 영상 프레임에

서 구한 히스토그램에 높은 분산을 가지는 픽셀이 

많이 측정됨을 알 수 있다. 

즉 문턱값 TV이상의 분산을 가지는 픽셀수의 시간

의 따른 변화량을 이용하여 음성구간 영상 프레임을 

검출할 수 있다. 이를 이용한 지역 분산 히스토그램 

특징 v[n]은 Eq.(5)와 같이 나타낼 수 있다. 

      
 





 . (5)

지역 분산 히스토그램 특징을 추출한 후 문턱값 Tf

를 이용하여 해당 영상 프레임의 음성구간 여부를 

판단하게 된다. 이는 Eq.(6)과 같이 나타낼 수 있다. 

     f

 otherwise
(6)

Eq.(6)에서 F[n]은 음성구간 여부를 나타내는 변수

로, 1값을 가질 때 음성구간, 0 값을 가질 때 비음성구

간을 나타낸다. 매 시간 입력되는 영상에서 음성구

간을 판단하는 경우 발화시 입술의 움직임에 따라 

일부 음성 구간에서 순간적으로 비음성 구간으로 판
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Fig. 3. State transition diagram for VVAD.

Fig. 4. Result of state transition model for VVAD.

단할 수 있으므로, F[n]에 대해 상태 천이의 동작
[13]

을 통하여 최종 결과를 도출한다. Fig. 3는 상태 천이 

모델이다. Fig. 3에서 Silence는 비음성 구간을 나타

내고 In speech는 음성 구간을 나타낸다. Leaving 

speech는 음성 구간이지만 비음성 구간으로 변할 수 

있는 단계이다. TL은 낮은 문턱치(lower threshold), TU

는 높은 문턱치(upper threshold), Gap은 끝나는 점을 

결정하기 위한 허용치로써 실험적으로 정하는 상수

이다. 단, TU는 항상 TL보다 커야 한다. 위 상태 천이 

모델을 이용하면, F[n]이 TU보다 작으면 음성이 없는 

비음성 구간(Silence)으로 판단 한다. F[n]이 TU보다 

커지면 음성이 시작된 것으로 보고 그 부분을 시작

점(In speech)으로 잡는다. F[n]이 TL보다 작아지면 아

직 음성 구간이긴 하지만 비음성 구간으로 바뀔 가

능성(Leaving speech)이 있다고 간주하고, Count (F[n]

이 TL와 TU 사이에 있는 경우 연속적으로 그 사이에 

있는 횟수)를 0으로 잡는다. Count가 Gap 보다 작으

면 Leaving speech로 판단하고, Count가 Gap 보다 크

면 Silence로 판단한다. Silence로 판단되는 그 프레임

이 끝나는 점이 된다. F[n]이 TL 보다 작아지면 Count

를 0으로 잡고 Leaving speech 단계를 유지한다. 그리

고 F[n]이 TU 보다 커지면 다시 In speech 구간으로 돌

아간다. 음성의 시작점과 끝나는 점을 검출하기 위

해 프레임 에너지에 위 기법을 적용한 결과를 Fig. 4

에 나타내었다. Fig. 4는 주행중인 운전자를 촬영한 

영상에서 입술을 검출한 후 입술의 특징값에 상태 

천이 모델을 적용하여 끝점 검출한 결과이다. 

2.3 적응적 문턱값을 이용한 음성구간 검출

본 논문에서는 지역 분산 히스토그램 특징을 이

용하여 음성/비음성 영상프레임을 검출하기 위해 

적응적 문턱값 추정 방법을 사용하였다. Otsu
[14]

의 

연구를 응용하여 음성/비음성으로 구분되는 특징에 

대해 클래스간의 분산을 최대화 시키는 문턱값을 추

정한다. 순차적으로 입력되는 영상 중 n번째 프레임

에서 얻은 특징을 v[n] 이라 할 때, 이전 프레임으로

부터 얻은 L 개의 특징에서 값이 i 인 특징값의 수를 

fi, 특징의 총 수를 N이라고 할 때, 특징이 i 값을 갖을 

확률은 pi=fi/N 이 된다. 특징이 음성구간과 비음성구

간 두 개로 나누어 질 수 있다면, 특징들을 폐구간 

[1,...,T]에 속하는 클래스 C1과 폐구간 [T, ... L] 에 속하

는 C2 클래스로 나눌 수 있다. 이때 클래스 C1과 C2의 

평균은 Eqs.(7)과 (8)로 나타낼 수 있다. 

 
  

 f

 , (7)

  
  f





3. (8)

전체 특징의 평균은 Eq.(9)와 같이 나타낼 수 있다.

 


where  f

 
  

 f

  f

  
  f






(9)

.

전체 특징의 분산은 Eq.(10)과 같이 나타낼 수 있

다. 이때 클래스 C1과 C2에 대하여 클래스 내의 분산 

(within-class variance)을 σω
2
, 클래스 사이의 분산 

(between-class variance)을 σB
2
라 할 때 전체 특징값에 

대한 분산은 Eq.(11)과 같이 나타낼 수 있다.
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Fig. 7. VVAD result under illumination change situation.

Fig. 5. Feature histogram for adaptive thresholding.

Fig. 6. Relation between threshold and 



.

 
  





 , (10)


 







 






(11)
,

이 때 클래스 사이의 분산을 최대화 시키는 T*

가 최

적의 문턱값이 된다.


 argmax 





≤ 

. (12)

Fig. 5는 한 개의 단어를 발화하는 화자를 촬영한 

200장의 영상 프레임에서 추출한 특징의 히스토그

램의 예를 나타내고, Fig. 6는 문턱값에 따른 전체 분

산의 예를 나타낸다. 음성구간이 입술 움직임 및 조

도변화에 의해 특징값이 다양하게 변화하는 상황에

서 전체 분산을 통한 문턱값 추정 방법을 적용한 결

과는 Fig. 7과 같다. 고정 문턱값을 사용한 경우 차량

이 터널을 통과하는 과정에서 조도 변화에 의해 검

출률 감소 및 오검출이 증가를 확인할 수 있지만 적

응적 문턱값 추정 방법을 적용한 결과는 참 값과 유

사한 검출 결과를 나타냄을 알 수 있다.

III. 실험 결과 및 분석

제안한 알고리즘의 성능평가를 위해 주행중인 차

량에서 발화하는 화자를 촬영한 동영상을 이용하여 

실험을 진행하였다. 5개의 실험 동영상은 총 9,734프

레임이며(음성 1,947, 비음성 7,787 프레임) 640 × 480 

크기 30 fps의 스마트폰 카메라를 사용하여 촬영했

다. Fig. 8은 성능평가용 동영상의 예를 나타낸다. 
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Fig. 8. Example of performance evaluation video.

Fig. 9. Experimantal result: ROC curve.

Table 1. Comparison of VVAD algorithm.

OF
[3]

Chaos
[6]

LVH
[7]

Proposed

DB1
PD (%) 93.71 70.38 88.43 89.65

FA (%) 11.49 24.70 8.53 0.61

DB2
PD (%) 74.62 97.84 90.96 92.68

FA (%) 6.40 10.01 3.12 2.06

DB3
PD (%) 95.73 97.59 78.04 93.59

FA (%) 11.55 7.57 7.19 5.66

DB4
PD (%) 81.64 37.79 80.27 87.94

FA (%) 26.62 4.60 7.22 0.14

DB5
PD (%) 96.28 89.56 97.97 97.97

FA (%) 3.33 4.91 4.20 2.77

각 화자는 약 30개의 짧은 단어에 대해 발화하였

다. 성능 측정을 위해 검출률(PD)과 오검출률(FA)을 

평가지표로 사용하였다. 검출률은 전체 음성구간 

프레임의 수와 올바르게 음성구간으로 검출된 프레

임 수의 비율로 나타나며, 오검출률은 전체 비음성

구간 프레임의 수와 비음성구간인데 음성구간으로 

잘못 검출된 프레임의 비율이다. 전체 성능평가 동

영상에 대한 ROC 커브는 Fig 9와 같다. 광류 및 카오

스 이론 기반 방법을 사용한 결과와 비교하여 지역 

분산 히스토그램 기반 특징이 ROC 커브상에서 높은 

성능을 나타냄을 알 수 있다. 광류
[3]

 및 카오스 이론
[6]

을 사용하는 기존 음성구간 검출 알고리즘과 성능 

비교를 수행한 결과는 Table 1과 같다. 광류기반 방

법의 경우 높은 검출률을 나타내었지만 상대적으로 

높은 오검출률을 나타냄을 알 수 있으며, 카오스 기

반 방법은 테스트 동영상에 따라 검출률의 차이가 

큰 것을 알 수 있다. 이는 입술 검출 과정에서 발생하

는 입술 영상의 평행이동으로 인한 특징값의 변화로 

인해 성능의 차이가 나타나는 것으로 고정 문턱값을 

사용한 지역 분산 히스토그램 기반 방법
[7]
의 경우 기

존 알고리즘에 비해 오검출률 낮은 오검출률을 나타

내었고 검출률 측면에서 낮은 수치를 나타냈으나, 

제안한 적응적 문턱값 추정 방법을 사용한 경우 대

부분의 평가용 동영상에서 높은 검출률과 낮은 오검

출률을 나타냄을 알 수 있다.

IV. 결  론

본 논문에서는 영상기반 음성구간 검출을 위한 

지역 분산 히스토그램 특징 및 적응적 문턱값 설정

방법을 제안하였다. 화소의 구조적 패턴 및 Adaboost 

알고리즘을 이용하여 조명변화에 강인한 얼굴 및 입

술 검출을 수행한 후 지역 분산 히스토그램 기반 특

징 추출과 적응적 문턱값 추정 알고리즘을 이용하여 

음성구간을 검출하였다. 실험을 통해 기존의 방법

인 광류기반 방법 및 카오스 이론기반 방법이 가지

는 조도변화 상황 및 연산양 문제를 극복하고 높은 

검출률과 낮은 오검출률을 보임을 확인하였다. 
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