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Abstract

  Recently, many efforts have been made for 

research and application of object tracking system. 

However, introduced object tracking algorithms have 

limitations to adopt a realtime object tracking 

system with multi camera. In this paper, we present 

a novel background generation and target object 

recognition algorithm for realtime object tracking 

system with multi camera and implemented it.

I. 서론 

  객체를 인식하고 추 하는 기술은 상 합성, 모션 

캡처, 보안 감시 시스템, Human Computer 

Interaction(HCI)등의 많은 분야에서 리 용된다. 특

히 최근 실생활에서의 보안, 감시에 한 요구사항이 

늘어남에 따라 비디오 감시 시스템에서의 객체 인식 

 추  기술은 날로 그 요성이 증가하고 있다.

  최근까지 객체 인식  추 을 한 많은 알고리즘

들이 개발되어 왔으며, 이들은 크게 세 가지 부류로 

나  수 있다. 즉 응  배경 생성과 배경 차분 기법

[1,2], 역 기반의 객체 추  기법[3], 그리고 형태 정

보 기반 객체 추출 기법[4]이 있다. 이 기법들은 용  

 

환경과 요구 조건에 따라 각자 장,단점을 가지고 있다.

  본 논문에서는 이러한 알고리즘 중에서 적응적 배경

생성과 배경 차분 기반의 접근을 선택, 다중의 카메라 

환경에서 실시간 객체 추적 시스템의 구현을 소개 한

다. 이러한 접근은 많은 초기 데이터를 요구하는 형태 

정보 기반 접근이나 많은 컴퓨팅 파워를 요구하는 영

역 기반의 객체 추적 기법들의 단점을 피하기 위함이

다. 또한 선택된 적응적 배경 생성과 배경 차분 기법

은 입력 영상의 혼잡한 물체들에서 개별 물체들을 분

할해야하는 단점이 있으나 사용자의 입력을 최소화하

고 초기 구축 데이터가 필요치 않는 장점이 있다.

  본 논문에서는 구  과정에 한 자세한 기술보다는 

체 인 구  작업과 다  카메라 환경에서 실시간 

객체 추 을 한 배경 생성  객체 추출 알고리즘의 

소개에 을 맞추어서 기술한다.

II. 본론

2.1 배경 생성

  구 된 시스템의 배경 생성 알고리즘은 설치된 다수

의 카메라로부터 상 임을 입력받아 각 카메라의 

버퍼에 장하고 주기 으로 배경 생성 알고리즘을 수

행하여 배경을 생성한다. 버퍼에 장된 이미지는 배

경 생성의 연산 속도 개선과 노이즈 제거를 하여 원

본 상을 80X60의 크기로 축소, 배경을 생성한다. 그

리고 배경의 갱신은 매 10 마다 한 번씩 일어난다. 
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  배경 생성 차는 우선 축소된 이미지들에서 상의 

각 픽셀에 한 색상 정보를 확인, 각 픽셀의 색상  

빈도수를 계산 한다. 해당 픽셀에서 나타나는 특정 색

상의 빈도수가 타 색상의 빈도수보다 클 경우 이를   

배경 색상으로 선택하게 되는데, 이  배경 생성에서 

최상 값을 장해 놓았기 때문에 이 알고리즘은 빈도

수 계산과 동시에 배경 값이 계산된다. 그로 인하여 

픽셀 당 O(N) 시간에 배경 생성 연산이 종료된다. 

  이러한 연산을 통하여 다  카메라 환경에서 실시간

으로 사용이 가능한 배경을 은 연산으로 생성해 낼 

수 있지만, 픽셀에서의 색상 값의 빈도수 은 배경

의 고정화를 불러온다. 따라서 배경 화면의 고정화를 

피하고, 주기 인 갱신을 하여 10 에 한번 씩 배경 

상의 모든 데이터 값을 1/8수 으로 떨어뜨리고 새

로이 배경 생성을 수행한다. 이때 배경 값을 나 는 

값이 클수록 배경의 변화는 입력 상에 민감해지고 

작을수록 둔감해진다. 본 시스템에서는 이  배경 

상의 가 치를 10% 정도로 주도록 하 다. 

2.2 객체 추출  추

  객체의 추출은 기본 으로 입력 상과 배경 상

의 차분을 구함으로써 이루어진다. 차분 상을 통하

여 검출된 여러 객체들  사용자가 선정한 추  객체

의 데이터 값과  유사도가 가장 높은 객체를 추출, 추

 객체로 선정한다. 객체간 유사도 검사는 최소 편차 

값을 구하도록 하 다. 이때 검출된 객체의 크기가 추

 객체의 크기보다 크거나 작으면 크기 조정을 수행 

후 유사도 검사를 수행한다. (그림 1)

 

그림 1. 오 젝트 추출

  

  유사도 검사를 거친 뒤 가장 높은 유사도를 가진 오

젝트가 추 인 상 객체로 선정이 되지만 이 과

정에서 이  추 상의 치나 다른 환경 인 요인을 

고려하여 일부 치가 보정이 되기도 한다.

  추  객체가 입력 상의 가장자리로 이동하면, 해

당 가장자리의 주변 카메라의 입력 상에서 객체의 추

을 함께 수행하고, 객체의 치 역이 큰 카메라 

상으로 입력 상의 핸드오버를 유발한다.  

Ⅲ. 구

  기술된 알고리즘을 이용, 4 의 카메라 입력 상에

서 객체를 추 하는 감시 시스템을 구축하 다. 시스

템에 사용된 카메라는 LinkSys WVC-200이었고 IBM 

호환 2.0GHz, 도우즈 환경에서 개발하 다. (그림 2) 

그림 2. 구 된 애 리 이션

Ⅳ. 결론  향후 연구 방향

  본 논문에서는 다  카메라 환경에서 실시간 객체 

추  시스템을 구 하기 한 배경 생성과 객체 추출 

 추 에 한 기법을 소개하 다. 재 구 된 시스

템은 객체의 추 과 객체의 카메라간 이동에 한 카

메라 핸드오버를 잘 수행하고 있다. 하지만 객체가 가

진 색상의 정보가 변할 경우 시스템에서 이의 변화에 

응, 추 을 하는 것은 한계를 보이고 있다. 향후 이

러한 문제의 해결을 한 연구를 수행하겠다. 
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