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Abstract

 Using the still image through the camera reports 

which the moving object tracking system. Moving 

object direction detected to compare the two 

difference images. And base block set at moving 

object. Matching area set current difference image. 

The edge image of prior frame and current frame 

implement the moving object tracking system to 

block matching.

I. 서론 

최근 들어 무인감시 시스템, 보안 출입 리, 공장자동

화, 지능형 교통 시스템 등과 같이 이동물체를 추 하

고 인식하는 상처리기술의 응용분야가 확 되면서 동

상으로부터 이동물체를 분할하고 추 하는 필요성이 

커지고 있다. 동 상 분석의 본질  문제인 처리시간 

개선과 이동물체의 정확한 분석으로 별된다.

 차 상에 의한 이동 물체 추  방법은 시간 으로 인

한 두 임 사이에서 차이값으로 추 하는 기법이

다.[1] 차 상 기법은 간단한 연산량으로 물체 추 이 

가능하지만 정확한 이동물체 추 에는 한계가 있다. 블

록정합은 차 상보다 정확한 이동 물체 추 을 할수 있

으나 계산량이 많은 단 을 가지고 있다. [2][3][4]

 본 논문에서는 차 상을 이용하여 블록 정합시 많은 

연산량을 차지하는 역 탐색 부분을 축소하고 특정 기

 블록에 해서만 블록 정합을 실시하여 계산량을 감

소하 다. 한 정합한 블록 정합을 해 2개의 차 상

을 이용하여 이동 물체에 해 기  블록을 설정하여 

역 탐색 기법의 장 을 살리고 실시간 처리가 가능한  

시스템을 구  하 다.  

II. 본론

2.1 차 상을 이용한 기  좌표 설정 방법

 본 논문에서와 같이 2개의 차 상을 이용하여 이동 물

체의 이동 방향을 알 수 있다면 기  블록을 정확히 설

정 할 수 있다.그림 1는 이동 물체의 움직이는 방향을 

이용하여 재 움직이고 있는 물체에 기  블록을 설정

하기 한 기  좌표를 설정하는 그림이다. (n-1) - 

(n-2) frame의  차 상과 n - (n-1) frame의  차

상을 이용하여 그림 1와 같이 4가지 경우의 3개의 기

 좌표를 설정한 것으로 이동 방향 부분의 꼭지 에 

해 하나의 기  좌표를 설정하고 16 픽셀만큼 이동 

한 부분에 해 2개의 기  좌표를 설정한다. 
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기준 블록

처음 좌표 끝 좌표

(351, 270) (359, 278)

(352, 276) (360, 284)

(371, 278) (379, 286)

 

그림 1. 기  좌표 설정 방법

2.2 기  블록 설정

 그림 2은 3개의 상에 해 기  블록 설정하는 그

림이다. (a)와 (b)의 차 상(d), (b)와 (c)의 차 상 (e)

를 비교하여 (f)와 같이 물체의 이동 방향을 검출하고 

(g)와 같이 기  좌표를 설정한다. 그리고 (h)와 같이 

기  블록을 설정한다. 기  블록 설정은 기  좌표에

서 가장 가까운 차 상부분의 경계면에 설정한다.  

그림 2. 기  블록 설정

Ⅲ. 구

그림 3의 원 상을 이용하여 이동 물체를 추 하 다.

  

    (a) n-2 frame     (b) n-1 frame      (c) n frame  

그림 3. 원 상

    그림 4. 기  블록 설정     표 1. 기  블록좌표

그림 4는 그림 3의 원 상을 이용하여 기  블록을 설

정한 모습이다.  frame의 이동 물체에 해 기  블

록을 설정하 다. 경계 부분에 해서 기  블록을 설

정하여 에지 상에서 더욱 정확한 블록 정합을 수행 

할 수 있다. 표 1은 기  블록 설정 좌표를 나타내고 

있다.

 

      (a) n-1 Frame 에지         (b) n-2 Frame 에지

그림 5. n-2 -> n-1 Frame 이동 물체 추

 

 n-1 Frame

기준 블록

 n-2 Frame

일치 블록

 이동 

거리

(352, 276) (352, 261) (0, 15)

(351, 270) (351, 255) (0, 15)

(371, 278) (370, 263) (1, 15)

(0, 15)만큼 이동

   그림 6. 결과 확           표 2. 물체 추  좌표

 그림 5는 설정된 기  블록을 에지 상에 해 블록 

정합한 결과이다. 그림 6은 블록 정합 결과 부분만을 

확 한 그림으로 같은 물체의 정확한 치에 해 블록 

정합한 것을 볼 수 있다. 표 2는 정합한 결과 좌표와 

이동한 물체의 이동 거리 좌표를 나타내고 있다. 

Ⅳ. 결론  향후 연구 방향

  본 논문에서는 정확한 블록 정합을 실시 하기 해 2

개의 차 상을 이용하여 이동하고 있는 물체에 해 기

 블록을 설정하여 정확한 블록 정합을 실시하 고 연

산량을 감소시켜 실시간 처리가 가능하도록 하 다. 향

후에는 스테 오 상을 이용하여 이동 물체 추 를 추

하는 방향으로 연구할 것이다.
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