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(54) 발명의 명칭 비디오에서 이동 물체들을 추적하기 위해 핑거프린트들을 이용하기 위한 방법 및 시스템

(57) 요 약

이미지들의 시퀀스(110)에서 이동 물체들(155)을 추적하기 위한 방법 및 시스템. 하나의 예시적인 실시 예에서,

이미지들의 시퀀스(110)에서의 현재 이미지(128)는 복수의 세그먼트들(138)로 분할된다. 동일한 모션 프로파일에

속하는 복수의 세그먼트들(138)에서의 세그먼트들은 마스터 세그먼트들의 세트(142)를 형성하기 위해 함께 합쳐

진다. 마스터 세그먼트들의 세트(142)로부터 타겟 세그먼트들의 세트(154)가 식별된다. 타겟 세그먼트들의 세트

(154)는 현재 이미지(128)에서의 이동 물체들의 세트(155)를 나타낸다. 이미지들의 시퀀스(110)에서의 다수의 후

속 이미지들(162)에서 이동 물체들의 세트(155)를 추적하는 데 사용하기 위해 핑거프린트들의 세트(156)가 생성

된다.
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명 세 서

청구범위

청구항 1 

이미지 처리 시스템(104)으로서,

분할된 이미지(segmented image)(140)를 형성하기 위해 이미지들의 시퀀스(110)에서의 현재 이미지(128)를 복수

의  세그먼트(segment)들(138)로  분할하도록  구성되고,  마스터  세그먼트들의  세트(set  of  master

segments)(142)를 형성하기 위해 동일한 모션 프로파일(motion profile)에 속하는 복수의 세그먼트들(138)에서

의 세그먼트들을 함께 합치도록(fuse) 구성된 이미지 분할기(image segmenter)(130);

마스터  세그먼트들의  세트(142)로부터  타겟  세그먼트들의  세트(154)를  식별하도록  구성된  일관성  검사기

(consistency  checker)(132)  ― 상기 타겟 세그먼트들의 세트(154)는 현재 이미지(128)에서의 이동 물체들의

세트(155)를 나타냄 ―; 및

이미지들의 시퀀스(110)에서 다수의 후속 이미지들(162)에서의 이동 물체들의 세트(155)를 추적하는 데 사용하

기 위해, 상기 타겟 세그먼트들의 세트(154)에 대해서 핑거프린트들의 세트(156)를 생성하도록 구성된 핑거프린

터(fingerprinter)(133)를 포함하고, 

상기 핑거프린터(133)는 상기 복수의 세그먼트들(138)에 대해 복수의 세그먼트 핑거프린트들(164)를 생성하도록

구성되고, 

상기 복수의 세그먼트 핑거프린트들(164)의 각각은 상기 복수의 세그먼트들(138)에서의 해당 세그먼트에 대한

핑거프린트이고,

상기 분할된 이미지(140)의 배경에 대해 배경 핑거프린트가 생성되고,

상기 복수의 세그먼트 핑거프린트들(164)의 각각의 세그먼트 핑거프린트는 매칭된(matched) 세그먼트 핑거프린

트들의 세트를 형성하기 위해 상기 배경 핑거프린트 및 이전의 세그먼트 핑거트린트들의 세트에 대해 매칭되고,

상기  이미지  분할기(130)는  상기  복수의  세그먼트  핑거프린트들(164)의  각각의  쌍  사이의  유사도  점수

(similarity  score)를 이용해서 마스터 세그먼트들의 세트(142)를 형성하고, 상기 마스터 세그먼트들의 세트

(142)를 형성하기 위해, 상기 매칭된 세그먼트 핑거프린트들의 세트에서 서로 일치하고 서로에 대해 인접한 세

그먼트 핑거프린트들에 대응하는 세그먼트들이 함께 합쳐지는 것을 특징으로 하는 이미지 처리 시스템(104).

청구항 2 

제 1 항에 있어서,

현재  이미지(128)를  이용해서  모션  이미지(motion  image)(136)를  형성하도록  구성된  모션  검출기(motion

detector)(124)를 더 포함하고,

모션 이미지(136)는 모션 프로파일들의 세트(135)를 포함하는 것을 특징으로 하는 이미지 처리 시스템(104).

청구항 3 

제 2 항에 있어서,

모션 검출기(124)는 현재 이미지(128)에서 로컬 모션(local motion) 및 글로벌 모션(global motion)을 식별하

도록 추가로 구성되고, 모션 이미지(136)를 형성하기 위해 현재 이미지(128)에서 로컬 모션으로부터 글로벌 모

션을 차감하도록(subtract) 추가로 구성되는 것을 특징으로 하는 이미지 처리 시스템(104).

등록특허 10-2069390

- 2 -



청구항 4 

제 1 항에 있어서,

일관성 검사기(132)는 마스터 세그먼트(152)에 대해 생성된 마스터 통계(master statistics)(144)를 기초로 하

여 마스터 세그먼트들의 세트(142)에서의 마스터 세그먼트(152)가 타겟 세그먼트들의 세트(154)에 추가될지 여

부를 결정하도록 추가로 구성되는 것을 특징으로 하는 이미지 처리 시스템(104).

청구항 5 

제 4 항에 있어서, 

이미지 분할기(130)는 마스터 세그먼트(152)에 대한 세그먼트 데이터(146)를 생성해서 세그먼트 데이터(146)를

수학적 모델(148)에 피팅(fitting)함으로써 마스터 세그먼트(152)에 대해 마스터 통계(144)를 생성하도록 구성

되는 것을 특징으로 하는 이미지 처리 시스템(104).

청구항 6 

제 5 항에 있어서,

수학적 모델(148)은 일반화된 선형 모델(generalized  linear  model)(212)인 것을 특징으로 하는 이미지 처리

시스템(104).

청구항 7 

제 1 항에 있어서,

핑거프린터(133)는,

핑거프린트들의 세트(156)에 추가될 타겟 세그먼트에 대해 핑거프린트(232)를 형성하기 위해 타겟 세그먼트들의

세트(154)에서 타겟 세그먼트(target segment)(230)의 특징 분석(206)을 수행하도록 추가로 구성되고;

타겟 세그먼트들의 세트(154)에서의 각각의 타겟 세그먼트(230)에 대한 특징 데이터(208)를 식별하고, 피팅된

데이터(fitted data)(228)를 생성하기 위해 특징 데이터(208)를 다수의 수학적 모델들(210)에 피팅하고, 피팅된

데이터(228)를 이용해서 핑거프린트들의 세트(156)를 생성하도록 추가로 구성되고;

다수의 수학적 모델들(210)은 공간적으로 일반화된 선형 모델(spatial generalized linear model)(212), 특징

만 일반화된 선형 모델(feature-only generalized linear model)(214), 스페이시오그램(spatiogram)(216), 및

히스토그램(histogram)(218) 중의 적어도 하나를 포함하는 것을 특징으로 하는 이미지 처리 시스템(104).

청구항 8 

이미지들의 시퀀스(110)에서 이동 물체들(155)을 추적하기 위해 컴퓨터로 구현되는 방법으로서,

상기 컴퓨터로 구현되는 방법은:

분할된  이미지(140)를  형성하기  위해  이미지들의  시퀀스(110)에서의  현재  이미지(128)를  복수의  세그먼트들

(138)로 분할하는(segmenting) 단계;

상기 복수의 세그먼트들(138)에 대해 복수의 세그먼트 핑거프린트들(164)를 생성하는 단계 - 상기 복수의 세그

먼트 핑거프린트들(164)의 각각은 상기 복수의 세그먼트들(138)에서의 해당 세그먼트에 대한 핑거프린트임 -;

상기 분할된 이미지(140)의 배경에 대해 배경 핑거프린트를 생성하는 단계;

매칭된(matched) 세그먼트 핑거프린트들의 세트를 형성하기 위해 상기 배경 핑거프린트 및 이전의 세그먼트 핑

거트린트들의 세트에 대해 상기 복수의 세그먼트 핑거프린트들(164)의 각각의 세그먼트 핑거프린트를 매칭하는
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단계;

상기 복수의 세그먼트 핑거프린트들(164)의 각각의 쌍 사이의 유사도 점수를 이용해서 마스터 세그먼트들의 세

트(142)를 형성하기 위해 동일한 모션 프로파일에 속하는 복수의 세그먼트들(138)에서의 세그먼트들을 함께 합

치는(fusing) 단계 ― 상기 마스터 세그먼트들의 세트(142)를 형성하기 위해, 상기 매칭된 세그먼트 핑거프린트

들의 세트에서 서로 일치하고 서로에 대해 인접한 세그먼트 핑거프린트들에 대응하는 세그먼트들이 함께 합쳐짐

―;

마스터 세그먼트들의 세트(142)로부터 타겟 세그먼트들의 세트(154)를 식별하는(identifying) 단계 ― 타겟 세

그먼트들의 세트(154)는 현재 이미지(128)에서의 이동 물체들의 세트(155)를 나타냄 ―; 및

이미지들의 시퀀스(110)에서 다수의 후속 이미지들(162)에서의 이동 물체들의 세트(155)를 추적하는 데 사용하

기 위해 타겟 세그먼트들의 세트(154)에 대해서 핑거프린트들의 세트(156)를 생성하는 단계;를 포함하는 것을

특징으로 하는 이미지들의 시퀀스(110)에서 이동 물체들(155)을 추적하기 위해 컴퓨터로 구현되는 방법.

청구항 9 

제 8 항에 있어서,

현재 이미지(128)를 이용해서 모션 이미지(136)를 형성하는 단계를 더 포함하고;

모션 이미지(136)는 모션 프로파일들의 세트(135)를 포함하고,

모션 이미지(136)를 형성하는 단계는:

현재 이미지(128)에서 로컬 모션 및 글로벌 모션을 식별하는 단계; 및

모션 이미지(136)를 형성하기 위해 로컬 모션으로부터 글로벌 모션을 차감하는 단계;를 포함하는 것을 특징으로

하는 이미지들의 시퀀스(110)에서 이동 물체들(155)을 추적하기 위해 컴퓨터로 구현되는 방법.

청구항 10 

제 9 항에 있어서,

마스터 세그먼트들의 세트(142)를 형성하기 위해 동일한 모션 프로파일에 속하는 복수의 세그먼트들(138)에서의

세그먼트들을 함께 합치는 단계는:

마스터 세그먼트들의 세트(142)를 형성하기 위해 모션 이미지(136) 내의 모션 프로파일들의 세트(135)에서의 동

일한 모션 프로파일에 속하는 복수의 세그먼트들(138)에서의 세그먼트들을 함께 합치는 단계를 포함하는 것을

특징으로 하는 이미지들의 시퀀스(110)에서 이동 물체들(155)을 추적하기 위해 컴퓨터로 구현되는 방법.

청구항 11 

제 8 항에 있어서,

마스터 세그먼트들의 세트(142)로부터 타겟 세그먼트들의 세트(154)를 식별하는 단계는:

마스터 세그먼트들의 세트(142)에서의 마스터 세그먼트(152)에 대해 마스터 통계(144)를 생성하는 단계;

마스터 세그먼트(152)에 대한 마스터 통계(144)를 기초로 하여 마스터 세그먼트(152)가 타겟 세그먼트들의 세트

(154)에 추가될지 여부를 결정하는 단계;를 포함하고,

마스터 세그먼트들의 세트(142)에서의 마스터 세그먼트(152)에 대해 마스터 통계(144)를 생성하는 단계는:

마스터 세그먼트(152)에 대해 세그먼트 데이터(146)를 생성하는 단계;

마스터 세그먼트(152)에 대해 마스터 통계(144)를 생성하기 위해 세그먼트 데이터(146)를 수학적 모델(148)에

피팅하는 단계;를 포함하고,
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마스터 세그먼트(152)에 대해 마스터 통계(144)를 생성하기 위해 세그먼트 데이터(146)를 수학적 모델(148)에

피팅하는 단계는:

마스터 세그먼트(152)에 대해 마스터 통계(144)를 생성하기 위해 세그먼트 데이터(146)를 일반화된 선형 모델

(212)인 수학적 모델(148)에 피팅하는 단계를 포함하는 것을 특징으로 하는 이미지들의 시퀀스(110)에서 이동

물체들(155)을 추적하기 위해 컴퓨터로 구현되는 방법.

청구항 12 

제 8 항에 있어서,

이미지들의 시퀀스(110)에서 다수의 후속 이미지들(162)에서의 이동 물체들의 세트(155)를 추적하는 데 사용하

기 위해 핑거프린트들의 세트(156)를 생성하는 단계는:

타겟 세그먼트(230)에 대해 핑거프린트들의 세트(156)에서의 핑거프린트(232)를 형성하기 위해 타겟 세그먼트들

의 세트(154)에서의 타겟 세그먼트(230)의 특징 분석(206)을 수행하는 단계를 포함하는 것을 특징으로 하는 이

미지들의 시퀀스(110)에서 이동 물체들(155)을 추적하기 위해 컴퓨터로 구현되는 방법.

청구항 13 

제 8 항에 있어서,

이미지들의 시퀀스(110)에서 다수의 후속 이미지들(162)에서의 이동 물체들의 세트(155)를 추적하는 데 사용하

기 위해 핑거프린트들의 세트(156)를 생성하는 단계는:

타겟 세그먼트들의 세트(154)에서의 각각의 타겟 세그먼트(230)에 대해 특징 데이터(208)를 식별하는 단계;

피팅된 데이터(228)를 생성하기 위해 특징 데이터(208)를 다수의 수학적 모델들(210)에 피팅하는 단계;

피팅된 데이터(228)를 이용해서 핑거프린트들의 세트(156)를 생성하는 단계;를 포함하고,

피팅된 데이터(228)를 생성하기 위해 특징 데이터(208)를 다수의 수학적 모델들(210)에 피팅하는 단계는:

피팅된 데이터(228)를 생성하기 위해 특징 데이터(208)를, 공간적으로 일반화된 선형 모델(212), 특징만 일반화

된 선형 모델(214), 스페이시오그램(216), 및 히스토그램(218) 중의 적어도 하나를 포함하는 다수의 수학적 모

델들(210)에 피팅하는 단계를 포함하는 것을 특징으로 하는 이미지들의 시퀀스(110)에서 이동 물체들(155)을 추

적하기 위해 컴퓨터로 구현되는 방법.

청구항 14 

제 5 항에 있어서,

이미지 처리 시스템(104)은 이미지들의 시퀀스(110)에서 이동 물체들(155)을 추적하기 위한 방법을 수행하도록

구성되고, 

이미지들의 시퀀스(110)에서 이동 물체들(155)을 추적하기 위한 방법은:

현재 이미지(128)에서 로컬 모션 및 글로벌 모션을 식별하는 단계;

모션 이미지(136)를 형성하기 위해 로컬 모션으로부터 글로벌 모션을 차감하는 단계;

분할된  이미지(140)를  형성하기  위해  이미지들의  시퀀스(110)에서의  현재  이미지(128)를  복수의  세그먼트들

(138)로 분할하는 단계;

마스터 세그먼트들의 세트(142)를 갖는 마스터 이미지를 형성하기 위해 동일한 모션 프로파일에 속하는 복수의

세그먼트들(138)에서의 세그먼트들을 함께 합치는 단계;

타겟 이미지를 형성하기 위해 마스터 세그먼트들의 세트(142)로부터 타겟 세그먼트들의 세트(154)를 식별하는
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단계; 및

이미지들의 시퀀스(110)의 다수의 후속 이미지들(162)에서의 이동 물체들의 세트(155)를 추적하는 데 사용하기

위해 핑거프린트들의 세트(156)를 생성하는 단계;를 포함하고,

모션 이미지(136)는 모션 프로파일들의 세트(135)를 포함하고,

타겟 세그먼트들의 세트(154)는 현재 이미지(128)에서의 이동 물체들의 세트(155)를 나타내는 것을 특징으로 하

는 이미지 처리 시스템(104).

발명의 설명

기 술 분 야

본 발명은 일반적으로 이미지 처리에 관한 것이며, 구체적으로는 이미지들에서 이동 물체들을 검출 및 추적하는[0001]

것에 관한 것이다. 더욱 구체적으로, 본 발명은 이동 물체들에 대한 핑거프린트들을 생성함으로써 이미지들에서

이동 물체들을 검출 및 추적하기 위한 시스템 및 방법에 관한 것이다.

본 출원은 동일한 출원인에게 할당된 이하의 특허출원: 발명의 명칭이 "Method and System for Processing a[0002]

Sequence of Images using Fingerprints"인 (미국)출원번호 제13/631,705호, 및 (미국)대리인 문서관리번호 제

12-0178-US-NP호에 관한 것이며, 동 출원은 본 문서의 이 부분에서 참조에 의해 통합된다.

배 경 기 술

비디오와 같은 이미지들의 시퀀스에서 이동 물체들을 검출 및 추적하기 위해 여러 가지 타입들의 기술들이 현재[0003]

이용가능하다. 하지만, 이러한 현재 이용가능한 기술들 중의 일부는 원하는 레벨의 정확도를 가지고 이동 물체

를 검출 및/또는 추적할 수 없을 수 있다. 예를 들어, 몇몇 현재 이용가능한 기술들은 이동 물체가 이미지들의

시퀀스에서의 하나 이상의 이미지에서 부분적으로 가려질(occluded) 때 그 이동 물체를 검출 및/또는 추적할 수

없다.

게다가, 몇몇 현재 이용가능한 기술들은 원하는 레벨의 정확도를 가지고 이동 물체의 윤곽(contour)을 결정할[0004]

수 없다. 본 명세서에서 사용될 때, 물체의 윤곽은 물체의 아웃라인(outline) 또는 물체의 형상(shape)일 수 있

다. 이러한 아웃라인은 물체의 외부 표면의 아웃라인일 수 있다.

분할(segmentation)은 이미지들에서 물체들의 윤곽들을 결정하기 위해 이용되는 하나의 프로세스(process)의 예[0005]

이다. 본 명세서에서 사용될 때, "분할(segmentation)"은 하나의 이미지를 복수의 세그먼트들로 나누는 프로세

스이다. 각각의 세그먼트(segment)는 유사한 시각적 특성을 공유하는 것으로 식별된 픽셀들의 그룹을 포함한다.

이러한 시각적 특성은, 예를 들어 제한 없이, 색채(color), 질감(texture), 강도(intensity), 또는 임의의 다른

타입의 특성일 수 있다. 이러한 방식으로, 서로 인접한 세그먼트들은 임의의 선택된 문턱값(threshold)을 넘는

특정 시각적 특성에 대해서 상이하다.

분할은 분할된 이미지(segmented image)가 원본 이미지(original image)에 비해 분석하기 더 쉽도록 이미지의[0006]

표현을 단순화 및/또는 변경하기 위해 이용될 수 있다. 예를 들어, 이미지가 분할된 이미지를 형성하도록 분할

되면, 분할된 이미지 내의 특징들은 원본 이미지에 비해 더 쉽게 식별가능할(discernible) 수 있다. 특히, 원본

이미지 내에서 캡쳐된(captured) 물체들 및/또는 특징들의 윤곽들은 분할된 이미지 내에서 더 쉽게 식별가능할

수 있다.

하지만, 몇몇 현재 이용가능한 기술들은 원하는 만큼 정확하게 하나의 이동 물체의 윤곽을 정의하는 방식으로[0007]

이미지들을  분할할  수  없다.  예를  들어,  이미지가  분할된  이미지를  형성하기  위해  색채를  기초로  하여

분할되면, 둘 이상의 색채를 가지는 이미지에서 캡쳐된 물체는 분할된 이미지 내에서 복수의 세그먼트들에 의해

표현될 수 있다.

그 결과, 분할된 이미지 내의 물체의 윤곽은 원하는 만큼 쉽게 식별가능하지 않을 수 있다. 게다가, 이러한 타[0008]

입들의 세그먼트들에 의해서 표현되는 특징들에 대한 추출 정보는 원하는 것보다 덜 정확한 정보를 낳을 수 있

다. 그러므로, 상술한 문제점들 중의 적어도 일부 및 다른 가능한 문제점들을 고려하는 방법 및 장치를 가지는

것이 바람직할 것이다.
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발명의 내용

해결하려는 과제

상술한 문제점들을 해결하기 위하여, 본 발명은 비디오에서 이동 물체들을 추적하기 위해 핑거프린트들을 이용[0009]

하기 위한 방법 및 시스템을 제공하는 것을 목적으로 한다.

과제의 해결 수단

하나의  예시적인  실시  예에서,  이미지  처리  시스템은  이미지  분할기,  일관성  검사기,  및  핑거프린터를[0010]

포함한다. 이미지 분할기는 분할된 이미지를 형성하기 위해 이미지들의 시퀀스에서의 현재 이미지를 복수의 세

그먼트들로 분할하도록(segment) 구성되고, 마스터 세그먼트들의 세트를 형성하기 위해 동일한 모션 프로파일에

속하는 복수의 세그먼트들에서의 세그먼트들을 함께 합치도록(fuse) 구성된다. 일관성 검사기는 마스터 세그먼

트들의 세트로부터 타겟 세그먼트들의 세트를 식별하도록(identify) 구성된다. 타겟 세그먼트들의 세트는 현재

이미지에서의 이동 물체들의 세트를 나타낸다. 핑거프린터는 이미지들의 시퀀스에서 다수의 후속 이미지들에서

의 이동 물체들의 세트를 추적하는 데 사용하기 위해 핑거프린트들의 세트를 생성하도록 구성된다.

다른 예시적인 실시 예에서, 이미지들의 시퀀스에서 이동 물체들을 추적하기 위해 컴퓨터로 구현되는 방법이 제[0011]

공된다. 이미지들의 시퀀스에서의 현재 이미지는 복수의 세그먼트들로 분할된다. 동일한 모션 프로파일에 속하

는 복수의 세그먼트들에서의 세그먼트들은 마스터 세그먼트들의 세트를 형성하기 위해 함께 합쳐진다. 타겟 세

그먼트들의 세트는 마스터 세그먼트들의 세트로부터 식별된다. 타겟 세그먼트들의 세트는 현재 이미지에서의 이

동 물체들의 세트를 나타낸다. 핑거프린트들의 세트는 이미지들의 시퀀스에서 다수의 후속 이미지들에서의 이동

물체들의 세트를 추적하는 데 이용하기 위해 생성된다.

또 다른 예시적인 실시 예에서, 이미지들의 시퀀스에서 이동 물체들을 추적하기 위해 컴퓨터로 구현되는 방법이[0012]

제공된다. 로컬 모션 및 글로벌 모션이 현재 이미지에서 식별된다. 글로벌 모션은 모션 이미지를 형성하기 위해

로컬 모션으로부터 차감된다. 모션 이미지는 모션 프로파일들의 세트를 포함한다. 이미지들의 시퀀스에서의 현

재 이미지는 분할된 이미지를 형성하기 위해 복수의 세그먼트들로 분할된다. 동일한 모션 프로파일에 속하는 복

수의 세그먼트들에서의 세그먼트들은 마스터 세그먼트들의 세트를 갖는 마스터 이미지를 형성하기 위해 함께 합

쳐진다. 타겟 세그먼트들의 세트는 타겟 이미지를 형성하기 위해 마스터 세그먼트들의 세트로부터 식별된다. 타

겟 세그먼트들의 세트는 현재 이미지에서의 이동 물체들의 세트를 나타낸다. 핑거프린트들의 세트는 이미지들의

시퀀스에서 다수의 후속 이미지들에서의 이동 물체들의 세트를 추적하는 데 사용하기 위해 생성된다.

특징들 및 기능들은 본 발명의 다양한 실시 예들에서 독립적으로 달성될 수 있으며, 또는 또 다른 실시 예들에[0013]

서 조합될 수 있으며, 추가적인 세부사항들이 이하의 설명 및 도면을 참조하여 이해될 수 있다.

도면의 간단한 설명

도 1은 예시적인 실시 예가 구현될 수 있는 이미지 처리 환경의 블록도 형태의 도면이다;[0014]

도 2는 예시적인 실시 예에 따른 핑거프린터의 블록도 형태의 도면이다;

도 3은 예시적인 실시 예에 따른 이미지의 도면이다;

도 4는 예시적인 실시 예에 따른 모션 이미지의 도면이다;

도 5는 예시적인 실시 예에 따른 모션 이미지의 일부의 확대도의 도면이다;

도 6은 예시적인 실시 예에 따른 분할될 이미지의 도면이다;

도 7은 예시적인 실시 예에 따른 분할될 이미지의 일부의 도면이다;

도 8은 예시적인 실시 예에 따른 이동 세그먼트 이미지의 도면이다;
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도 9는 예시적인 실시 예에 따른 마스터 이미지의 도면이다;

도 10은 예시적인 실시 예에 따른 마스터 이미지의 일부의 확대도의 도면이다;

도 11은 예시적인 실시 예에 따른 이미지의 도면이다;

도 12는 예시적인 실시 예에 따른 마스터 이미지의 도면이다;

도 13은 예시적인 실시 예에 따른 이미지 처리를 수행하기 위한 프로세스의 흐름도 형태의 도면이다;

도 14는 예시적인 실시 예에 따른 마스터 세그먼트들의 세트로부터 타겟 세그먼트들의 세트를 수립하기 위한 프

로세스의 흐름도 형태의 도면이다;

도 15는 예시적인 실시 예에 따른 핑거프린트를 생성하기 위한 프로세스의 흐름도 형태의 도면이다;

도 16은 예시적인 실시 예에 따른 마스터 세그먼트들의 세트를 형성하기 위한 프로세스의 흐름도 형태의 도면이

다; 그리고

도 17은 예시적인 실시 예에 따른 데이터 처리 시스템의 도면이다.

발명을 실시하기 위한 구체적인 내용

예시적인 실시 예들의 특성이라고 믿어지는 신규한 특징들이 첨부된 청구항들에서 제시된다. 하지만, 예시적인[0015]

실시 예들뿐 아니라 바람직한 사용 모드, 추가적 목적들 및 이점들은 본 발명의 예시적인 실시 예의 이하의 상

세한 설명을 참조하여 첨부 도면들과 결합하여 읽을 때 가장 잘 이해될 것이다.

상이한 예시적인 실시 예들은 상이한 고려사항들을 인식하고 고려한다. 예를 들어, 상이한 예시적인 실시 예들[0016]

은 물체들 특히 이동 물체들을 검출 및 추적하기 위한 몇몇 현재 이용가능한 시스템들 및 방법들이 원하는 만큼

잘 수행할 수 없다는 것을 인식하고 고려한다.  

특히, 비디오에서 물체들을 검출 및 추적하기 위한 몇몇 현재 이용가능한 방법들은, 비디오를 형성하는 이미지[0017]

들 중의 하나 이상에서 적어도 부분적으로 가려지는 물체들을 원하는 레벨의 정확도를 가지고 추적하지 못할 수

있다. 게다가, 이러한 현재 이용가능한 방법들은 비디오 동안 일부 시간 기간에 대해 비디오 카메라 시스템의

시야(field of view)로부터 일시적으로 벗어나는 물체들을 추적할 수 없다. 게다가, 물체들을 추적하기 위한 몇

몇 현재 이용가능한 방법들은 찾아서 수색하려는 물체들이 어떤 타입인지에 대한 명령어들을 요할 수 있다. 예

를 들어, 이 방법들은 검출 및 추적하려는 물체가 어떤 타입인지 알지 못하면 물체들 및 특히 이동 물체들을 추

적하지 못할 수 있다.

그래서, 상이한 예시적인 실시 예들은 이미지들의 전체 시퀀스에 대해 이동 물체를 검출하고 추적하는 데 이용[0018]

하기 위해 이미지들의 시퀀스에서의 이미지에서 검출된 이동 물체의 핑거프린트를 생성하기 위한 시스템 및 방

법을 제공한다. 특히, 이동 물체가 이미지의 시야에서 부분적으로 가려지거나 더 이상 존재하지 않는 경우에도

핑거프린트는 이미지들의 시퀀스에서의 이미지에서 이동 물체를 검출 및 추적하기 위해 이용될 수 있다.

이제 도면들을 참조하면, 특히 도 1을 참조하면, 블록도 형태의 이미지 처리 환경의 도면이 예시적인 실시 예에[0019]

따라서 도시된다. 도 1에서, 이미지 처리 환경(image processing environment, 100)은 이미징 시스템(imaging

system, 102) 및 이미지 처리 시스템(image processing system, 104)을 포함한다.

이러한 예시적인 예들에서, 이미징 시스템(102)은 장면(scene,  108)에 대한 이미징 데이터(imaging data, 10[0020]

6)를 생성하도록 구성된 임의의 타입의 센서(sensor) 시스템일 수 있다. 이미징 시스템(102)은, 예를 들어 제한

없이, EO(electro-optical: 전자광학) 이미징 시스템, IR(infrared: 적외선) 이미징 시스템, 레이더(radar) 이

미징 시스템, 열적(thermal) 이미징 시스템, 초음파 이미징 시스템, LIDAR(light detection and ranging: 광검

출 및 레인징) 시스템, 및 몇몇 다른 적절한 타입의 이미징 시스템으로부터 선택될 수 있다. 이러한 방식으로,

이미징 시스템(102)에 의해 생성된 이미징 데이터(106)는 전자광학 이미지들, 적외선 이미지들, 레이더 이미지

들, 열적 이미지들, 광검출 및 레인징 이미지들, 또는 몇몇 다른 적절한 타입의 이미지들을 포함할 수 있다. 전

자광학 이미지들은 예를 들어 가시광선(visible light) 이미지들일 수 있다.

이러한 예시적인 예들에서, 이미징 데이터(106)는 이미지들의 시퀀스(sequence of images, 110)의 형태를 취할[0021]

수 있다. 본 명세서에서 사용될 때, "이미지(image)"는 로우(row) 및 칼럼(column)으로 구성된 픽셀(pixel)들을

포함하는  디지털(digital)적인  2차원  이미지이다.  각각의  픽셀은  그  픽셀에  대한  색채  및/또는  휘도

(brightness)를 가지는 값을 가질 수 있다. 게다가, 본 명세서에서 사용될 때, "이미지들의 시퀀스(sequence of
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images)"는 시간에 대해 연속적인 순서로 생성된 둘 이상의 이미지들이다.

장면(108)에 대해 생성된 이미지들의 시퀀스(110)는 장면(108)의 비디오(112)라고 지칭될 수 있다. 이미지들의[0022]

시퀀스(110)가 비디오(112)라고 지칭될 때, 이미지들의 시퀀스(110)에서의 각각의 이미지는 "프레임(frame)"이

라고 지칭될 수 있다.

장면(108)은, 예를 들어 제한 없이, 도시(city) 지역, 근린 지역(neighborhood), 바다 위의 지역, 숲 속 지역,[0023]

사막 지역,  시내(town)  지역,  지리적(geographical)  지역,  제조 시설 내부 지역,  빌딩의 바닥,  고속도로의

부분, 또는 다른 적절한 타입의 지역과 같이 물리적 지역(physical area)일 수 있다.

이동 물체들(moving  objects,  114)이 장면(108)  내에 존재할 수 있다. 본 명세서에서 사용될 때, 이동 물체[0024]

(116)와 같은 "이동 물체(moving object)"는 이미징 시스템(102)을 위한 시야에 대해 이동하고 있는 임의의 물

체일 수 있다. 이동 물체(116)는 장면(108)에서의 이동 물체들(114) 중의 하나의 예이다.

이러한 방식으로, 이동 물체(116)는 장면(108) 안에서 정지해 있지 않는 임의의 물체의 형태를 취할 수 있다.[0025]

예를 들어, 이동 물체(116)는 장면(108) 내에서 걷거나 달리는 사람, 비히클(vehicle), 이동하는 구조물(mobile

structure),  이동 비히클 상에 위치한 물체,  또는 임의의 다른 적절한 타입의 이동 물체의 형태를 취할 수

있다. 장면(108) 내의 비히클은, 예를 들어 제한 없이, 차, 트럭, 항공기, 밴(van), 탱크, 무인항공기(unmanned

aerial vehicle), 우주선, 미사일, 로켓, 또는 임의의 다른 적절한 타입의 비히클의 형태를 취할 수 있다.

몇몇 경우들에서, 이동 물체(116)는 함께 이동하는 둘 이상의 물체들의 조합일 수 있다. 예를 들어, 이동 물체[0026]

(116)는, 서로 붙어서 동일한 타입의 움직임(motion)을 가지고 함께 이동하는 둘 이상의 물체들을 포함할 수 있

다.

게다가, 이동 물체(116)는 이미징 시스템(102)이 겨냥되는 각도(angle) 및/또는 이미징 시스템(102)의 위치가[0027]

변할 때 이미징 시스템(102)을 위한 시야에 대해 이동하는 임의의 물체의 형태를 취할 수 있다. 예를 들어, 이

동 물체(116)는 이미징 시스템(102)이 이동할 때 이미지들의 시퀀스(110) 내에서 이동하는 것처럼 보이는 정지

한 물체(stationary object)일 수 있다.

이미징 시스템(102)은 다수의 통신 링크들(number of communications links, 120)을 이용해서 이미징 데이터[0028]

(106)를 이미지 처리 시스템(104)으로 보내도록 구성된다. 본 명세서에서 사용될 때, "다수의(number of)" 아이

템들은 하나 이상의 아이템(item)을 의미한다. 이러한 방식으로, 다수의 통신 링크들(120)은 하나 이상의 통신

링크들일 수 있다. 다수의 통신 링크들(120)은 예를 들어, 유선 통신 링크, 무선 통신 링크, 광통신 링크, 및

임의의 다른 타입의 통신 링크 중의 적어도 하나를 포함할 수 있다.

본 명세서에서 사용될 때, "~중의 적어도 하나(at least one of)"라는 문구는 아이템들의 목록과 함께 사용되는[0029]

경우에 열거된 아이템들 중의 하나 이상의 상이한 조합이 사용될 수도 있고 목록에서의 각각의 아이템 중의 하

나만이  필요할  수도  있다는  것을  의미한다.  예를  들어,  "아이템  A,  아이템  B,  및  아이템  C  중의  적어도

하나"는, 예를 들어 제한 없이, 아이템 A 또는 아이템 A 및 아이템 B를 포함할 수 있다. 이 예는 또한 아이템

A, 아이템 B, 및 아이템 C, 또는 아이템 B 및 아이템 C를 포함할 수 있다. 다른 예들에서, "~중의 적어도 하나

(at least one of)"는, 예를 들어 제한 없이, 두 개의 아이템 A, 하나의 아이템 B, 및 10개의 아이템 C; 네 개

의 아이템 B 및 일곱 개의 아이템 C; 또는 임의의 다른 적절한 조합일 수 있다.

이미지 처리 시스템(104)은 하드웨어, 소프트웨어, 또는 이 둘의 조합을 이용해서 구현될 수 있다. 이러한 예시[0030]

적인 예들에서, 이미지 처리 시스템(104)은 컴퓨터 시스템(122)에서 구현될 수 있다. 컴퓨터 시스템(122)은 다

수의 컴퓨터들을 포함할 수 있다. 컴퓨터 시스템(122)에 하나 이상의 컴퓨터가 존재하는 경우에, 이 컴퓨터들은

서로 통신할 수 있다.

이미지 처리 시스템(104)은 이미징 시스템(102)으로부터 수신된 이미징 데이터(106)를 처리하도록 구성된다. 몇[0031]

몇 예시적인 예들에서, 이미지 처리 시스템(104)은 이미지들이 이미징 시스템(102)에 의해서 생성될 때 하나씩

이미지들의 시퀀스(110)에서 이미지들을 수신할 수 있다. 예를 들어, 이미지 처리 시스템(104)은 이미지들이 생

성될 때 실질적으로 실시간으로 이미지들의 시퀀스(110)을 수신할 수 있다. 다른 예시적인 예들에서, 이미지 처

리 시스템(104)은 이미지들의 시퀀스(110)가 생성된 후에 특정 시점에서 이미지들의 전체 시퀀스(110)를 수신할

수 있다.

이미지 처리 시스템(104)은 이미지들의 시퀀스(110)에서 이동 물체들의 존재를 검출 및 추적하기 위해서 이미지[0032]

들의 시퀀스(110)를 처리한다. 도시된 바와 같이, 이미지 처리 시스템(104)은 모션 검출기(motion  detector,
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124) 및 물체 추적기(object tracker, 126)를 포함한다. 모션 검출기(124)는 이미지들의 시퀀스(110)에서 움직

임의 존재를 검출하도록 구성된다. 물체 추적기(126)는 이미지들의 시퀀스(110)에 대해 이동 물체들을 추적하도

록 구성된다.

예를 들어, 모션 검출기(124)는 처리를 위해 이미지들의 시퀀스(110)에서 현재 이미지(current image, 128)를[0033]

수신한다. 모션 검출기(124)는 현재 이미지(128) 내에서 움직임을 검출하도록 구성된다. 하나의 예시적인 예에

서, 모션 검출기(124)는 모션 이미지(motion image, 136)를 형성하기 위해서 현재 이미지(128) 및 이전 이미지

(previous image, 134)를 이용한다. 이전 이미지(134)는 현재 이미지(128) 이전의 이미지들의 시퀀스(110)에서

의 이미지이며, 현재 이미지(128)와 이전 이미지(134) 사이에 임의의 이미지들이 존재하지 않는다. 게다가, 이

전 이미지(134)는 모션 검출기(124)에 의해서 이전에 처리된 이미지이다.

모션 검출기(124)는 현재 이미지(128)에서 로컬 모션(local motion) 및 글로벌 모션(global motion)을 식별하[0034]

기 위해 현재 이미지(128) 및 이전 이미지(134)를 이용한다. 본 명세서에서 사용될 때, 현재 이미지(128)에서의

"글로벌 모션(global motion)"은 현재 이미지(128)에 대한 전체 움직임일 수 있다. 글로벌 모션은, 예를 들어,

이전 이미지(134)에서의 배경(background) 특징들에 대한 현재 이미지(128)에서의 배경 특징들의 움직임을 포함

할  수  있다.  이러한  배경  특징들은,  예를  들어  제한  없이,  나무들,  하늘,  도로들,  관목(bush)들,  화초

(greenery), 풀(grass), 빌딩들, 인공 구조물들(manmade structure), 및/또는 다른 타입의 배경 특징들을 포함

할 수 있다. 이러한 방식으로, 현재 이미지(128)에서의 글로벌 모션은 이전 이미지(134)에서의 전체 장면(108)

에 대한 전체 장면(108)의 움직임이다.

본 명세서에서 사용될 때, "로컬 모션"은 글로벌 모션과 다른 움직임을 포함한다. 로컬 모션은 예를 들어 이전[0035]

이미지(134)에 대해 현재 이미지(128)에서의 이동 물체들(114)과 같은 전경(foreground) 특징들의 움직임을 포

함할 수 있다. 모션 검출기(124)는 모션 이미지(136)를 형성하기 위해 현재 이미지(128)에서 식별된 로컬 모션

으로부터 현재 이미지(128)에서 식별된 글로벌 모션을 차감할(subtract) 수 있다.

이러한 예시적인 예들에서, 모션 이미지(136)는 모션 프로파일들의 세트(set of motion profiles, 135)를 포함[0036]

할 수 있다. 본 명세서에서 사용될 때, 아이템들의 "세트(set of)"는 0개 이상의 아이템일 수 있다. 다시 말해,

아이템들의 세트는 널(null) 또는 빈(empty) 세트일 수 있다. 이러한 방식으로, 몇몇 경우들에 있어서, 모션 프

로파일들의 세트(135)는 한 개, 두 개, 세 개, 다섯 개, 열 개, 또는 임의의 다른 수의 모션 프로파일들을 포함

할 수 있다. 다른 경우들에 있어서, 모션 프로파일들의 세트(135)는 빈 세트일 수 있다.

본 명세서에서 사용될 때, "모션 프로파일"은 모션 이미지(136)에서의 로컬 모션을 나타내는 모션 이미지(136)[0037]

의 일부이다. 예를 들어, 모션 프로파일은 모션 이미지(136)의 배경과는 다른 색채를 갖는 모션 이미지(136)의

일부일 수 있다. 이 색채는 예를 들어 장면(108)에서 이동 물체(116)와 같은 이동 물체를 나타낼 수 있다.

물체 추적기(126)는 처리를 위해 현재 이미지(128) 및 모션 이미지(136)를 수신하도록 구성된다. 도시된 바와[0038]

같이,  물체  추적기(126)는  이미지  분할기(image  segmenter,  130),  다수의  데이터  구조들(number  of  data

structures,  158),  일관성  검사기(consistency  checker,  132),  및  핑거프린터(fingerprinter,  133)를

포함한다.

이미지 분할기(130)는 분할된 이미지(segmented image, 140)를 형성하기 위해 현재 이미지(128)를 복수의 세그[0039]

먼트들(plurality of segments, 138)로 분할하거나 나누도록 구성된다. 이러한 예시적인 예들에서, 복수의 세그

먼트들(138)에서의 각각의 세그먼트는 하나 이상의 픽셀들을 포함한다. 세그먼트에 하나 이상의 픽셀이 존재할

때, 이 픽셀들은 근접해 있는(contiguous) 픽셀들이다. 다시 말해, 세그먼트 내의 각각의 픽셀은 세그먼트 내의

다른 픽셀에 인접하고, 임의의 다른 픽셀이 두 개의 픽셀들 사이에 위치한 세그먼트에 속하지 않는다.

이러한 예시적인 예들에서, 이미지 분할기(130)는 복수의 세그먼트들(138)의 각각의 세그먼트에서의 모든 픽셀[0040]

들이 유사한 시각적 특성을 공유하도록 현재 이미지(128)를 분할한다(segment). 시각적 특성은, 예를 들어, 색

채, 강도값(intensity value), 질감, 또는 임의의 다른 타입의 시각적 특성일 수 있다. 예를 들어, 복수의 세그

먼트들(138)의 특정 세그먼트(particular segment)에서의 모든 픽셀들은 선택된 색채를 나타내는 선택된 범위

내의 값을 가질 수 있다.

이미지 분할기(130)는 장면(108)에서의 이동 물체(116)와 같은 이동 물체의 상이한 부분들이 현재 이미지(128)[0041]

에서 상이한 시각적 특성들을 가질 수 있다는 것을 고려한다. 예를 들어, 이동 물체(116)가 자동차일 때, 자동

차의 바디(body)가 현재 이미지(128)에서 하나의 색채로서 보일 수 있고, 한편 자동차의 윈도우(window)가 현재

이미지(128)에서 다른 색채로 보일 수 있다.
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그 결과, 이동 물체(116)는 복수의 세그먼트들(138)에서의 복수의 세그먼트들에 의해 분할된 이미지(140)로 표[0042]

현될 수 있다. 복수의 세그먼트들(138)에서 어느 세그먼트들이 이동 물체(116)를 실제로 나타내는지를 파악하는

것은 용이하게 달성되지 않을 수 있다.

그래서,  이미지  분할기(130)는  모션  이미지(136)를  이용해서  마스터  세그먼트들의  세트(set  of  master[0043]

segments, 142)를 형성하기 위해 복수의 세그먼트들(138)에서의 세그먼트들을 함께 그룹핑하도록(group) 구성된

다. 특히, 이미지 분할기(130)는 마스터 세그먼트들의 세트(142)를 갖는 마스터 이미지(master image, 143)를

형성하기 위해 동일한 모션 프로파일에 속하는 복수의 세그먼트들(138)에서의 세그먼트들을 함께 합친다(fuse).

더욱 구체적으로, 모션 이미지(136) 내의 모션 프로파일들의 세트(135)에서의 동일한 모션 프로파일에 속하는[0044]

복수의 세그먼트들(138)에서의 세그먼트들은 마스터 세그먼트들의 세트(142)에서 마스터 세그먼트를 형성하도록

함께 합쳐진다. 이러한 예시적인 예들에서, 특정 모션 프로파일과 겹치는(overlap) 세그먼트에서의 다수의 픽셀

들이 임의의 선택된 문턱값보다 더 큰 경우에, 복수의 세그먼트들(138)에서의 세그먼트는 모션 프로파일들의 세

트(135)에서의 특정 모션 프로파일에 "속하는(belonging)" 것으로 고려될 수 있다. 물론, 다른 예시적인 예들에

서, 마스터 세그먼트들의 세트(142)를 형성하기 위하여 복수의 세그먼트들(138)에서의 어느 세그먼트들이 함께

합쳐질 수 있을지를 결정하기 위해 다른 기준 및/또는 요소들이 이용될 수 있다.

이러한 예시적인 예들에서, 이미지 분할기(130)는 근접해 있는 세그먼트들만을 함께 합칠 수 있다. 다시 말해,[0045]

복수의 세그먼트들(138)에서의 두 개의 세그먼트들은 두 개의 세그먼트들이 서로에 대해 인접한 경우에만 함께

합쳐질 수 있다. 이러한 방식으로, 마스터 세그먼트들의 세트(142)에서의 각각의 마스터 세그먼트는 다수의 근

접해 있는 세그먼트들을 포함한다.

몇몇 예시적인 예들에서, 이미지 분할기(130)는 이동 세그먼트 이미지(moving segment image, 145)를 형성하기[0046]

위해 모션 이미지(136)를 분할된 이미지(140)와 통합시킨다(integrate). 이동 세그먼트 이미지(145)는, 예를 들

어 제한 없이, 모션 이미지(136)를 분할된 이미지(140) 위에 오버레이(overlay)함으로써 생성될 수 있다. 모션

프로파일들의 세트(135)에 의해 겹쳐진(overlapped) 복수의 세그먼트들(138)에서의 세그먼트들의 일부는 "이동

세그먼트들(moving segments)"로서 고려될 수 있다. 각각의 모션 프로파일에 대해, 모션 프로파일에 의해 겹쳐

진 이동 세그먼트들은 마스터 세그먼트를 형성하기 위해 함께 합쳐진다. 이러한 방식으로, 마스터 세그먼트들의

세트(142)는 다수의 상이한 방식으로 형성될 수 있다.

그 후에, 이미지 분할기(130)는 마스터 세그먼트들의 세트(142)에 대해 마스터 통계(master statistics, 144)를[0047]

생성한다. 하나의 예시적인 예로서, 이미지 분할기(130)는 마스터 세그먼트들의 세트(142)에서의 각각의 마스터

세그먼트에 대한 세그먼트 데이터(segment data, 146)를 식별한다. 특정 마스터 세그먼트에 대한 세그먼트 데이

터(146)는, 예를 들어 제한 없이, 크로마 데이터(chroma data), 루마 데이터(luma data), 픽셀 위치 데이터,

엔트로피 데이터, 및/또는 다른 타입의 데이터를 포함할 수 있다.

크로마 데이터는 예를 들어 마스터 세그먼트에서의 각각의 픽셀에 대한 크로마값을 포함할 수 있다. 크로마값은[0048]

색채값 또는 채도값(saturation value)일 수 있다. 루마 데이터는 예를 들어 마스터 세그먼트에서의 각각의 픽

셀에 대한 루마값을 포함할 수 있다. 루마값은 휘도값일 수 있다. 픽셀 위치 데이터는 예를 들어 마스터 이미지

(143)에서의 픽셀들의 로우(row)들 및 칼럼(column)들에 대한 마스터 세그먼트에서의 각각의 픽셀에 대한 위치

를 포함할 수 있다. 엔트로피 데이터는 엔트로피 필터(entropy filter)를 이용해서 필터링된(filtered) 크로마

데이터를 포함할 수 있다.

이 예시적인 예에서, 이미지 분할기(130)는 세그먼트 데이터(146)를 수학적 모델(mathematical model, 148)에[0049]

피팅(fitting)함으로써 마스터 통계(master  statistics,  144)를 생성한다. 몇몇 경우들에서, 수학적 모델(14

8)은 예를 들어 제한 없이 일반화된 선형 모델(generalized linear model: GLM)과 같은 선형 회기 모델(linear

regression model)일 수 있다. 일반화된 선형 모델은 예를 들어 전역 공분산(full covariance)을 가진 가우시

안 모델(Gaussian model)일 수 있다.

이미지 분할기(130)는 추가적 처리를 위해 마스터 이미지(143) 및 마스터 통계(144)를 일관성 검사기(132)로 보[0050]

낸다. 일관성 검사기(132)는 마스터 세그먼트들의 세트(142)에서의 각각의 마스터 세그먼트가 이동 물체를 실제

로 나타내는지 여부를 결정하도록 구성된다. 다시 말해, 일관성 검사기(132)는 마스터 세그먼트들의 세트(142)

에서의 마스터 세그먼트가 이동 물체 또는 이미지 이형(image anomaly)을 나타내는지 여부를 결정한다.

하나의 예시적인 예에서, 일관성 검사기(132)는 마스터 세그먼트들의 세트(set of master segments, 142)에서의[0051]

마스터  세그먼트(master  segment,  152)를  이전  이미지(134)에  대해  식별된  이전에  식별된  마스터  세그먼트
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(previously identified master segment)와 매칭시킬(match) 수 있다. 일관성 검사기(132)는 마스터 세그먼트

(152)에 대한 마스터 통계(144)와 이전에 식별된 마스터 세그먼트에 대해 식별된 마스터 통계 간의 차이가 임의

의 선택된 문턱값보다 더 큰지 여부를 결정한다.

만일  그  차이가  선택된  문턱값보다  크지  않다면,  마스터  세그먼트(152)가  타겟  세그먼트들의  세트(set  of[0052]

target segments, 154)에 추가된다. 이러한 방식으로, 일관성 검사기(132)는 현재 이미지(128)에 대해 타겟 세

그먼트들의 세트(154)를 생성한다. 타겟 세그먼트들의 세트(154)는 마스터 세그먼트들의 세트(142)의 일부 또는

전부를 포함하거나 전혀 포함하지 않을 수 있다.

타겟 세그먼트들의 세트(154)에서의 각각의 타겟 세그먼트는 현재 이미지(128)에서의 이동 물체를 나타낸다. 다[0053]

시 말해, 타겟 세그먼트들의 세트(154)는 이동 물체들의 세트(set of moving objects, 155)를 나타낸다. 이동

물체들의 세트(155)는 구현에 따라 장면(108)에서 이동 물체들(114)의 일부 또는 전부를 포함하거나 전혀 포함

하지 않을 수 있다. 예를 들어, 몇몇 경우들에 있어서, 이동 물체들의 세트(155)는 이동 물체(116)를 포함할 수

있다.

몇몇 예시적인 예들에서, 일관성 검사기(132)는 마스터 세그먼트(152)를 이전에 식별된 마스터 세그먼트와 매칭[0054]

시키지 못할 수 있다. 이러한 경우들에서, 마스터 세그먼트(152)가 이전에 검출되지 않았던 새로운 이동 물체

또는 이형(anomaly)을 나타내는지 여부를 결정하기 위해서 마스터 세그먼트(152)가 분석될 수 있다. 마스터 세

그먼트(152)가 새로운 이동 물체를 나타내는 것으로 식별되는 경우에, 마스터 세그먼트(152)는 타겟 세그먼트들

의 세트(154)에 추가된다. 일관성 검사기(132)는 타겟 세그먼트들의 세트(154)를 타겟 이미지(target  image,

157)로서 핑거프린터(133)에 전송한다.

핑거프린터(133)는 타겟 이미지(157)를 수신하고, 타겟 이미지(157)에서의 타겟 세그먼트들의 세트(154)에 대해[0055]

핑거프린트들의 세트(set of fingerprints, 156)를 식별한다. 본 명세서에서 사용될 때, 타겟 세그먼트에 대한

"핑거프린트(fingerprint)"는 타겟 세그먼트에 의해 표현되는 이동 물체에 대한 고유한 특징들의 디스크립션

(description)이다. 핑거프린트들의 세트(156)는 이미지들의 시퀀스(110)의 다수의 후속 이미지들에서 이동 물

체들의 세트(155)를 추적하는데 이용하도록 구성된다.

핑거프린터(133)는 다수의 데이터 구조들(158)에 핑거프린트들의 세트(156)를 저장한다. 다수의 데이터 구조들[0056]

(158)에서의 데이터 구조는, 예를 들어 제한 없이, 테이블, 스프레드시트(spreadsheet), 차트(chart), 데이터베

이스, 리포트(report), 연관 메모리(associative memory), 또는 임의의 다른 타입의 데이터 구조의 형태를 취할

수 있다.

하나의 예시적인 예로서, 핑거프린트들의 세트(156)는 이동 물체들의 장래의 검출 및 추적을 위해 다수의 데이[0057]

터 구조들(158)에서의 핑거프린트 데이터베이스(fingerprint database, 160)에 저장될 수 있다. 핑거프린트 데

이터베이스(160)는 이미지들의 시퀀스(110) 내에서 검출 및 추적된 장면(108)에서의 이동 물체들(114)의 일부를

위해 생성된 핑거프린트들을 포함한다.

물체 추적기(126)는 이미지들의 시퀀스(110)에서의 다수의 후속 이미지들(number of subsequent images, 162)[0058]

에서 이동 물체들의 세트(155)를 추적할 수 있는 가능성을 증가시키기 위해 핑거프린트 데이터베이스(160)에 저

장된 핑거프린트들의 세트(156)를 이용할 수 있다. 특히, 이러한 이동 물체들 중의 하나 이상이 부분적으로 또

는 완전히 가려지게 된 후에도 또는 이러한 이동 물체들 중의 하나 이상이 이미징 시스템(102)의 시야 밖으로

이동한 경우에도, 핑거프린트들의 세트(156)가 다수의 후속 이미지들(162)에서 이동 물체들의 세트(155)를 추적

하기 위해 이용될 수 있다. 다수의 후속 이미지들(162)은 현재 이미지(128) 이후의 이미지들의 시퀀스(110)에서

의 이미지들일 수 있다.

이러한 예시적인 예들에서, 핑거프린트들의 세트(156)에서의 각각의 핑거프린트는 경량 핑거프린트이다. 본 명[0059]

세서에서 사용될 때, "경량 핑거프린트(lightweight fingerprint)"는 공간적(spatial) 및 시간적(temporal) 복

잡성의  관점에서  최소화되는  해당  타겟  세그먼트에  의해  표현되는  이동  물체에  대한  특징들의  디스크립션

(description)이다. 이러한 방식으로, 핑거프린트들의 세트(156)를 저장하기 위해 필요한 저장 공간의 양이 감

소될 수 있다.

몇몇 예시적인 예들에서, 이미지 분할기(130)는 모션 이미지(136)에 추가하여 또는 대신하여 마스터 세그먼트들[0060]

의 세트(142)를 형성하기 위해 복수의 세그먼트들(138) 중의 어느 것이 함께 합쳐져야 할지를 결정하기 위해 핑

거프린트들을 이용할 수 있다. 하나의 예시적인 예에서, 이미지 분할기(130)는 분할된 이미지(140)를 핑거프린

터(133)로 보낸다. 핑거프린터(133)는 분할된 이미지(140)에서의 복수의 세그먼트들(138)을 위해 복수의 세그먼
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트 핑거프린트들(164)을 생성한다. 복수의 세그먼트 핑거프린트들(164)의 각각은 복수의 세그먼트들(138)에서의

해당 세그먼트에 대한 핑거프린트이다.

핑거프린터(133)는 이미지 분할기에서의 이용을 위해 핑거프린트 데이터베이스(160)에서 복수의 세그먼트 핑거[0061]

프린트들(164)을 저장한다. 이미지 분할기(130)는 핑거프린트 데이터베이스(160)로부터 복수의 세그먼트 핑거프

린트들(plurality  of  segment  fingerprints,  164)  및  이전  세그먼트  핑거프린트들의  세트(set  of  prior

segment fingerprint, 166)를 검색하고, 마스터 세그먼트들의 세트(142)를 형성하기 위해 이러한 상이한 핑거프

린트들을 이용한다.

이전 세그먼트 핑거프린트들의 세트(166)는 이전 이미지(134)에 대해 식별된 타겟 세그먼트들을 기초로 하여 이[0062]

전 이미지(134)에 대해 이전에 식별된 핑거프린트들의 세트를 포함할 수 있다. 이 예시적인 예에서, 이미지 분

할기(130)는 마스터 세그먼트를 형성하기 위해 이전 세그먼트 핑거프린트들의 세트(166)에서 특정 핑거프린트에

일치하는 복수의 세그먼트 핑거프린트들(164)에서의 근접해 있는 세그먼트 핑거프린트들을 함께 그룹핑한다.

이제 도 2를 참조하면, 블록도 형태의 핑거프린터의 도면이 예시적인 실시 예에 따라서 도시된다. 도 2에서, 도[0063]

1의 핑거프린터(133)가 더욱 상세하게 도시된다. 

도시된 바와 같이, 핑거프린터(133)는 처리를 위해 타겟 이미지(157)를 수신한다. 핑거프린터(133)는 특징 분석[0064]

기(feature analyzer, 202) 및 핑거프린트 관리기(fingerprint manager, 204)를 포함한다. 특징 분석기(202)는

핑거프린트들의 세트(156)를 형성하기 위해 타겟 이미지(157)에서 타겟 세그먼트들의 세트(154)에서의 각각의

타겟 세그먼트에 대해 특징 분석(feature analysis, 206)을 수행하도록 구성된다. 이러한 예시적인 예들에서,

특징 분석(206)을 수행하는 것은 타겟 세그먼트들의 세트(154)에서의 각각의 타겟 세그먼트에 대한 특징 데이터

(feature  data,  208)를 추출하는 것 및 특징 데이터(208)를 다수의 수학적 모델들(number  of  mathematical

models, 210)에 피팅(fitting)하는 것을 포함할 수 있다.

다수의 수학적 모델들(210)은 상이한 타입들의 모델을 포함할 수 있다. 다수의 수학적 모델들(210)에서의 모델[0065]

은, 예를 들어 제한 없이, 파라메트릭 또는 논파라메트릭일 수 있다. 본 명세서에서 사용될 때, "파라메트릭 모

델(parametric  model)"은  유한개의  파라미터들을  이용해서  기술될  수  있는  분포(distribution)의  패밀리

(family)이다. 대조적으로, 본 명세서에서 사용될 때, "논파라메트릭 모델(non-parametric model)"은 임의의 분

포에 속하는 피팅된 데이터에 의존하지 않는다.

게다가,  다수의  수학적  모델들(210)에서의  모델은,  예를  들어  제한  없이,  공간적  자각이  있거나(spatially[0066]

aware) 공간에 얽매이지 않을(spatially agnostic) 수 있다. 공간적 자각이 있는 모델은 특징들의 위치들, 공간

적 방향(spatial orientation), 및/또는 정렬(alignment)을 고려할 수 있다. 하지만, 공간에 얽매이지 않는 모

델은 특징들의 위치들, 공간적 방향, 및/또는 정렬을 고려하지 않을 수 있다.

공간적으로  일반화된  선형  모델(spatial  generalized  linear  model,  212)  및  특징만  일반화된  선형  모델[0067]

(feature-only  generalized  linear  model,  214)은  파라메트릭  모델들(220)의  예들이다.  스페이시오그램

(spatiogram, 216) 및 히스토그램(histogram, 218)은 논파라메트릭 모델들(222)의 예들이다. 게다가, 공간적으

로 일반화된 선형 모델(212)  및 스페이시오그램(216)은 공간적 자각이 있는 모델들(spatially aware models,

224)의  예들이다.  특징만  일반화된  선형  모델(214)  및  히스토그램(218)은  공간에  얽매이지  않는  모델들

(spatially agnostic models, 226)의 예들이다.

타겟 세그먼트들의 세트(154)에서의 각각의 타겟 세그먼트에 대한 특징 데이터(208)는 타겟 세그먼트들의 세트[0068]

(154)에서의 각각의 타겟 세그먼트에 대해 피팅된 데이터(fitted data, 228)를 형성하기 위하여 하나 이상의 다

수의 수학적 모델들(210)에 피팅될 수 있다. 예를 들어, 특징 데이터(208)는 타겟 세그먼트(230)에 대해 피팅된

데이터(228)를 형성하기 위해 타겟 세그먼트들의 세트(154)에서의 타겟 세그먼트(230)에 대한 특징 데이터(20

8)를 공간적으로 일반화된 선형 모델(212), 특징만 일반화된 선형 모델(214), 스페이시오그램(216), 히스토그램

(218), 또는 이들의 임의의 조합에 피팅할 수 있다.

핑거프린터(133)가 도 1에서 도시된 바와 같이 복수의 세그먼트 핑거프린트들(164)을 생성하도록 구성될 때, 특[0069]

징 데이터(208)는 도 1의 복수의 세그먼트들(138)의 각각에 대해 추출될 수 있고, 상술한 방식과 유사한 방식으

로 다수의 수학적 모델들(210)에 피팅될 수 있다. 특히, 복수의 세그먼트들(138)에 대한 특징 데이터(208)는 복

수의 세그먼트들(138)에서의 각각의 세그먼트에 대해 피팅된 데이터(228)를 형성하기 위하여 다수의 수학적 모

델들(210)에 피팅될 수 있다.

핑거프린트 관리기(204)는 타겟 세그먼트들의 세트(154)에 대해 피팅된 데이터(228)를 수신하고 핑거프린트들의[0070]
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세트(156)를 생성하도록 구성된다. 타겟 세그먼트들의 세트(154)에서의 각각의 타겟 세그먼트에 대해 피팅된 데

이터(228)는 핑거프린트들의 세트(156)에서의 핑거프린트를 형성하기 위해 이용된다. 예를 들어, 타겟 세그먼트

(230)에 대해 피팅된 데이터(228)는 핑거프린트(232)를 형성하기 위해 이용된다. 하나의 예시적인 예에서, 타겟

세그먼트(230)는 도 1의 이동 물체(116)를 나타낸다. 그 결과, 핑거프린트(232)는 이동 물체(116)에 대한 핑거

프린트이다.

이러한 방식으로, 핑거프린트들의 세트(156)가 도 1의 현재 이미지(128)에 대해 생성된다. 핑거프린트 관리기[0071]

(204)는 도 1의 이미지들의 시퀀스(110)에서의 다수의 후속 이미지들(162)를 처리하는 데 이용하기 위해 다수의

데이터 구조들(158)에 핑거프린트들의 세트(156)를 저장하도록 구성된다. 예를 들어, 핑거프린트들의 세트(15

6)는 다른 핑거프린트들과 함께 핑거프린트 데이터베이스(160)에 저장될 수 있다.

핑거프린트 관리기(204)가 특징 분석기(202)로부터 도 1의 복수의 세그먼트들(138)에 대해 피팅된 데이터(228)[0072]

를 수신하는 경우에, 핑거프린트 관리기(204)는 복수의 세그먼트 핑거프린트들(164)을 생성하기 위해 복수의 세

그먼트들(138)에 대해 피팅된 데이터(228)를 이용한다. 핑거프린트 관리기(204)는 복수의 세그먼트 핑거프린트

들(164)을 다수의 데이터 구조들(158)에 저장할 수 있고, 및/또는 복수의 세그먼트 핑거프린트들(164)을 도 1의

이미지 분할기(130)로 전송할 수 있다.

도 1의 다수의 후속 이미지들(162)의 처리 동안, 도 1의 이동 물체들의 세트(155)의 하나 이상은 부분적으로 가[0073]

려지게 되거나 더 이상 보이지 않게 될 수 있다. 예를 들어, 도 1의 이동 물체(116)는 다수의 후속 이미지들

(162) 중의 하나 이상에서 부분적으로 가려질 수 있다. 그 결과, 이동 물체(116)는 이 후속 이미지들에서 검출

가능하지 않을 수 있다. 하지만, 이동 물체(116)에 대한 핑거프린트(232)가 이동 물체(116)의 진로(track)를 재

획득하기 위해서 이용될 수 있다.

예를 들어, 도 1의 현재 이미지(128) 이후의 이미지들에 대해 생성된 새로운 핑거프린트들은 핑거프린트들의 세[0074]

트(156)  및  핑거프린트  데이터베이스(160)에  저장된  임의의  다른  이전에  생성된  핑거프린트들과  비교될  수

있다. 이러한 비교는 새로운 핑거프린트들 중의 임의의 것이 이전에 핑거프린트들이 생성되었던 이동 물체들을

위한 것인지 여부를 결정하기 위해 이용된다.

하나의 예시적인 예로서, 도 1의 다수의 후속 이미지들(162) 중의 하나가 처리될 수 있고, 새로운 핑거프린트[0075]

(234)가 이러한 후속 이미지에 대해 생성될 수 있다. 이 예시적인 예에서, 핑거프린트 관리기(204)는 새로운 핑

거프린트(234)가 이전에 핑거프린트가 생성되었던 이동 물체에 대한 것인지 여부를 결정하기 위해 새로운 핑거

프린트(234)를 핑거프린트 데이터베이스(160)에 저장된 상이한 핑거프린트들과 비교한다.

예를 들어, 핑거프린트 관리기(204)는 새로운 핑거프린트(234)를 핑거프린트(232)와 비교할 수 있다. 만일 새로[0076]

운 핑거프린트(234)가 선택된 허용오차(tolerance)  내에서 핑거프린트(232)와 일치(match)한다면, 핑거프린트

관리기(204)는 새로운 핑거프린트(234) 및 핑거프린트(232)가 이동 물체(116)인 동일한 이동 물체에 대한 것이

라고 결정한다.

몇몇 예시적인 예들에서, 핑거프린트 관리기(204)는 핑거프린트 데이터베이스(160)에서 핑거프린트(232)를 대체[0077]

하는 수정된 핑거프린트를 생성하기 위해 새로운 핑거프린트(234) 및 핑거프린트(232)를 평균한다. 다른 예시적

인 예들에서, 핑거프린트 관리기(204)는 핑거프린트 데이터베이스(160)에서 핑거프린트(232)를 새로운 핑거프린

트(234)로 교체한다. 이러한 방식으로, 핑거프린트들은 이동 물체들을 추적하기 위해 이용될 수 있고, 도 1의

이미지들의 시퀀스(110)에서의 이동 물체들의 진로를 재획득하기 위해 이용될 수 있다.

몇몇 경우들에서, 핑거프린트 관리기(204)는 정지한 물체들을 추적하기 위해 이전에 생성된 핑거프린트들을 이[0078]

용하도록 구성될 수 있다. 예를 들어, 몇몇 경우들에 있어서, 핑거프린트이 이전에 생성되었던 이동 물체는 이

미지들의 시퀀스(110)가 생성되는 시간 동안 정지하게 될 수 있다. 이전에 생성된 핑거프린트는 물체가 움직이

고 있지 않은 때조차도 이 물체를 계속 추적하기 위해 이용될 수 있다.

도 1의 이미지 처리 환경(100) 및 도 2의 핑거프린터(133)의 도면들은 예시적인 실시 예가 구현될 수 있는 방식[0079]

에 대한 물리적 또는 구조적 제한을 암시하기 위해 의도된 것이 아니다. 도시된 것들에 추가하여 또는 대신하여

다른 구성요소들이 이용될 수 있다. 몇몇 구성요소들은 선택적일 수 있다. 또한, 블록들이 몇몇 기능적인 구성

요소들을 나타내기 위해서 제시된다. 이 블록들 중의 하나 이상은 예시적인 실시 예들에서 구현될 때 상이한 블

록들로 합쳐지거나 나누어지거나 합쳐지고 나누어질 수 있다.

예를 들어, 이미지 분할기(130), 일관성 검사기(132), 및 핑거프린터(133)는 모두 몇몇 경우들에 있어서 동일한[0080]

모듈의 일부일 수 있다. 몇몇 예시적인 예들에서, 도 2의 다수의 수학적 모델들(210)에 추가하여 및/또는 대신
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하여 다른 수학적 모델들이 이용될 수 있다.  다른 예시적인 예들에서, 일관성 검사기(132)는 이미지 분할기

(130) 대신에 마스터 통계(144)를 생성하도록 구성될 수 있다.

이제 도 3을 참조하면, 이미지의 도면이 예시적인 실시 예에 따라서 도시된다. 이미지(300)는 도 1의 이미징 시[0081]

스템(102)과 같은 이미징 시스템에 의해 생성될 수 있는 이미지의 예이다.

특히, 이미지(300)는 도 1의 이미지들의 시퀀스(110)에서의 이미지에 대한 하나의 구현의 예이다. 게다가, 이미[0082]

지(300)는 도 1의 현재 이미지(128)에 대한 하나의 구현의 예일 수 있다. 도시된 바와 같이, 이미지(300)는 배

경(302) 및 이동 물체들의 세트(304)를 포함한다. 이미지(300)에서 이동 물체들의 세트(304)에서의 이동 물체들

의 예들은 비히클들(306, 308, 310, 및 312)을 포함하되 이에 한정되는 것은 아니다.

이제 도 4를 참조하면, 모션 이미지의 도면이 예시적인 실시 예에 따라서 도시된다. 모션 이미지(400)는 도 1의[0083]

모션 이미지(136)에 대한 하나의 구현의 예이다. 도 3의 이미지(300)는 모션 이미지(400)를 형성하기 위해 도 1

의 모션 검출기(124)와 같은 모션 검출기에 의해 처리될 수 있다.

도시된 바와 같이, 모션 이미지(400)는 배경(402) 및 모션 프로파일들의 세트(404)를 포함한다. 게다가, 도 3의[0084]

이미지(300)에서의 이동 물체들(304)은 모션 이미지(400)에서 여전히 눈에 보일(visible) 수 있다. 배경(402)은

도 3의 이미지(300)의 글로벌 모션에 기여하는 이미지(300)의 일부를 나타낸다. 이미지(300)의 글로벌 모션은

예를 들어 이미지(300)에서의 장면의 전체 움직임일 수 있다.

모션 프로파일들의 세트(404)는 도 1의 모션 프로파일들의 세트(135)에 대한 하나의 구현의 예이다. 모션 프로[0085]

파일들의 세트(404)의 각각은 도 3의 이미지(300)에서의 로컬 모션을 나타낸다. 로컬 모션은 임의의 선택된 문

턱값을 넘는 이미지(300)의 글로벌 모션과는 다른 움직임이다.

 모션 프로파일들의 세트(404)에서의 모션 프로파일들의 예들은 모션 프로파일들(406, 408, 410, 412, 414, 및[0086]

416)을 포함하되 이에 한정되지 않는다. 이 예시적인 예에서, 모션 프로파일들(406, 408, 410, 및 412)은 각각

비히클들(306, 308, 310, 및 312)의 움직임을 포함하는 로컬 모션을 나타낸다. 이러한 모션 프로파일들은 이 비

히클들의 움직임이 도 3의 이미지(300)에서 캡쳐된 장면의 전체 움직임과는 다르다는 것을 보여 준다. 모션 이

미지(400)의 일부(418)가 이하의 도 5에서 더욱 상세하게 도시된다.

이제 도 5를 참조하면, 도 4의 모션 이미지(400)의 일부(418)의 확대도의 도면이 예시적인 실시 예에 따라서 도[0087]

시된다.  도시된 바와 같이,  모션 프로파일(408)은 모션 이미지(400)에서의 비히클(308)의 위에 오버레이된다

(overlaid). 모션 프로파일(408)은 비히클(308)의 움직임을 포함하는 로컬 모션을 나타낸다. 게다가, 도시된 바

와 같이, 모션 프로파일(408)은 또한 비히클(308)의 그림자(shadow)를 포함하는 로컬 모션을 나타낸다.

이제 도 6을 참조하면, 분할될 이미지의 도면이 예시적인 실시 예에 따라서 도시된다. 분할된 이미지(600)는 도[0088]

1의 분할된 이미지(140)에 대한 하나의 구현의 예이다. 도 3의 이미지(300)는 예를 들어 분할된 이미지(600)를

형성하기 위해 도 1의 이미지 분할기(130)에 의해 처리될 수 있다.

도시된 바와 같이, 분할된 이미지(600)는 복수의 세그먼트들(602)을 포함한다. 복수의 세그먼트들(602)은 도 1[0089]

의 복수의 세그먼트들(138)에 대한 하나의 구현의 예이다. 복수의 세그먼트들(602)에서의 각각의 세그먼트는 하

나 이상의 근접해 있는 픽셀들을 포함한다. 복수의 세그먼트들(602)에서 특정 세그먼트를 형성하는 근접해 있는

픽셀들은 유사한 시각적 특성을 공유하는 도 3의 이미지(300)에서의 근접해 있는 픽셀들에 대응한다. 복수의 세

그먼트들(602)에서 세그먼트를 형성하는 픽셀들 모두에는 그 시각적 특성을 나타내는 동일한 값이 할당된다.

복수의 세그먼트들(602)에서의 세그먼트들의 예들은 세그먼트들(604, 606, 608, 610, 612, 614, 및 616)을 포[0090]

함하되 이에 한정되지 않는다. 이 세그먼트들 각각은 도 3의 이미지(300)에서 구체적인 특징을 나타낼 수 있다.

예를 들어, 세그먼트(604)는 도 3의 이미지(300)에서 비히클들(306, 308, 310, 및 312)이 이동하고 있는 길을

나타낸다. 게다가, 세그먼트(606) 및 세그먼트(614)는 도 3의 이미지(300)에서의 배경(302)에 있는 풀(grass)을

나타낸다.

세그먼트(608)는 도 3의 비히클(306)의 후드(hood)를 나타낸다. 세그먼트(610)는 도 3의 비히클(310)의 후드를[0091]

나타내는 반면, 세그먼트(612)는 비히클(310)의 앞창(front window)을 나타낸다. 세그먼트(616)는 도 3의 이미

지(300)에서의 비히클(312)에 의해 드리워진 그림자를 나타낸다. 분할된 이미지(600)의 일부(618)는 이하의 도

7에서 더욱 상세하게 도시된다.

이제 도 7을 참조하면, 분할된 이미지(600)의 일부(618)의 도면이 예시적인 실시 예에 따라서 도시된다. 도시된[0092]

바와 같이, 분할된 이미지(600)의 복수의 세그먼트들(602)에서의 세그먼트들(702, 704, 706, 및 708)은 이 도면
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에서 더욱 명확하게 보인다.

세그먼트(702)는 도 3의 이미지(300)에서의 비히클(308)의 바디(body)의 윗부분을 나타낸다. 세그먼트(704)는[0093]

도 3의 비히클(308)의 후드(hood)의 적어도 일부를 나타낸다. 세그먼트(706)는 도 3의 이미지(300)에서의 비히

클(308)에 의해 드리워진 그림자를 나타낸다. 게다가, 세그먼트(708)는 도 3의 비히클(308)의 오른쪽 문을 나타

낸다.

이제 도 8을 참조하면, 이동 세그먼트 이미지의 도면이 예시적인 실시 예에 따라서 도시된다. 도 8에서, 이동[0094]

세그먼트 이미지(800)는 도 1의 이동 세그먼트 이미지(145)에 대한 하나의 구현의 예이다. 도 4의 모션 이미지

(400) 및 도 6의 분할된 이미지(600)는 이동 세그먼트 이미지(800)를 형성하기 위해 예를 들어 도 1의 이미지

분할기(130)에 의해서 통합되었다.

도시된 바와 같이, 이동 세그먼트 이미지(800)는 배경 세그먼트들(802) 및 이동 세그먼트들(804)을 포함한다.[0095]

이동 세그먼트들(804)은 도 4의 모션 이미지(400)에서의 모션 프로파일들의 세트(404)에 의해 겹쳐진 도 6의 분

할된 이미지(600)에서의 복수의 세그먼트들(602)로부터의 세그먼트들이다. 동일한 모션 프로파일에 의해 겹쳐진

세그먼트들은 마스터 세그먼트를 형성하기 위해 함께 합쳐질 수 있다.

이제 도 9를 참조하면, 마스터 이미지의 도면이 예시적인 실시 예를 따라서 도시된다. 마스터 이미지(900)는 도[0096]

1의 마스터 이미지(143)에 대한 하나의 구현의 예이다. 이 예시적인 예에서, 동일한 모션 프로파일에 의해 오버

랩된(overlapped) 도 8의 이동 세그먼트 이미지(800)에서의 이동 세그먼트들(804)은 마스터 이미지(900)에서의

마스터 세그먼트들의 세트(901)를 형성하기 위해 예를 들어 도 1의 이미지 분할기(130)에 의해 합쳐졌다.

마스터 세그먼트들의 세트(901)는 도 1의 마스터 세그먼트들의 세트(142)에 대한 하나의 구현의 예이다. 마스터[0097]

세그먼트들의 세트(901)에서의 마스터 세그먼트들의 예들은 마스터 세그먼트들(902, 904, 906, 908, 및 910)을

포함하되 이에 한정되지 않는다. 이러한 마스터 세그먼트들의 각각은 도 4의 션 프로파일들의 세트(404)에서의

동일한 모션 프로파일에 속하는 도 8의 이동 세그먼트 이미지(800)에서의 이동 세그먼트들을 포함한다. 마스터

세그먼트(904)를 포함하는 마스터 이미지(900)의 일부(912)는 이하의 도 10에서 더욱 상세하게 도시된다.

마스터 세그먼트들의 세트(901)에서의 각각의 마스터 세그먼트는 도 3에서의 이미지(300)에 앞서 처리된 이미지[0098]

에 대해 이전에 식별된 마스터 세그먼트들의 세트와 비교될 수 있다. 이러한 비교는 마스터 세그먼트가 실제로

이동 물체, 임의의 무관한 특징, 또는 이형(anomaly)을 나타내는지 여부를 결정하기 위해 이용될 수 있다.

예를 들어, 마스터 세그먼트(902)는 마스터 세그먼트(902)가 이동 물체를 나타내는지 여부를 결정하기 위하여[0099]

이전 이미지에 대해 식별된 마스터 세그먼트들의 세트와 비교될 수 있다. 만일 마스터 세그먼트(902)가 이전에

식별된 마스터 세그먼트들 중의 어느 것과도 일치하지 않는다면, 마스터 세그먼트(902)가 이전에 검출되지 않은

이동 물체, 이형(anomaly), 또는 임의의 다른 무관한 특징을 나타내는지 여부를 결정하기 위한 분석이 수행될

수 있다.

이제 도 10을 참조하면, 도 9의 마스터 이미지(900)의 일부(912)의 확대도의 도면이 예시적인 실시 예에 따라서[0100]

도시된다. 이 예시적인 예에서, 마스터 세그먼트(904)는 마스터 세그먼트(904)의 윤곽(1000)이 선택된 허용오차

내에서 도 3의 이미지(300)에서의 비히클(308)의 윤곽과 일치하도록 형성되었다.

이제 도 11을 참조하면, 이미지의 도면이 예시적인 실시 예에 따라서 도시된다. 도 11에서, 이미지(1100)는 도[0101]

1의 이미징 시스템(102)과 같은 이미징 시스템에 의해 생성될 수 있는 이미지의 예이다.

특히, 이미지(1100)는 도 1의 이미지들의 시퀀스(110)에서의 이미지에 대한 하나의 구현의 예이다. 게다가, 이[0102]

미지(1100)는 도 1의 현재 이미지(128)에 대한 하나의 구현의 예일 수 있다. 도시된 바와 같이, 이미지(1100)는

배경(1102) 및 이동 물체들의 세트(1104)를 포함한다. 이미지(1100)의 이동 물체들의 세트(1104)에서의 이동 물

체들의 예들은 비히클들(1106, 1108, 1110, 1112, 1114, 및 1116)을 포함하되 이에 한정되지 않는다.

이제 도 12를 참조하면, 마스터 이미지의 도면이 예시적인 실시 예에 따라서 도시된다. 마스터 이미지(1200)는[0103]

도 1의 마스터 이미지(143)에 대한 하나의 구현의 예이다. 도 11의 이미지(1100)는 마스터 이미지(1200)를 형성

하기 위해 도 1의 물체 추적기(126)에 의해 처리될 수 있다.

도시된 바와 같이, 마스터 이미지(1200)는 배경 세그먼트들(1202) 및 마스터 세그먼트들의 세트(1204)를 포함한[0104]

다. 마스터 세그먼트들의 세트(1204)는 마스터 세그먼트들(1206, 1208, 1210, 1212, 1214, 및 1216)을 포함한

다.  이 예시적인 예에서,  마스터 세그먼트들(1206,  1208,  1210,  1212,  1214,  및 1216)은 도 11의 비히클들
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(1106, 1108, 1110, 1112, 1114, 및 1116)을 각각 표현한다.

마스터 세그먼트들의 세트(1204)에서의 각각의 마스터 세그먼트는 분할된 이미지로부터의 복수의 세그먼트들을[0105]

함께 합쳐서 형성되었다. 마스터 세그먼트들의 세트(1204)의 세트를 형성하기 위해서 어느 세그먼트들이 합쳐질

지에 대한 선택은 도 11의 이미지(1100)보다 먼저 처리된 이미지에 대한 이전의 핑거프린트들을 이용해서 수행

되었다.

이제 도 13을 참조하면, 이미지 처리를 수행하기 위한 프로세스의 도면이 예시적인 실시 예에 따라서 흐름도의[0106]

형태로 도시된다. 도 13에 도시된 프로세스는 도 1의 이미지 처리 시스템(104)을 이용해서 수행될 수 있다.

프로세스는 처리를 위해 현재 이미지를 수신함으로써 시작된다(오퍼레이션 1300). 현재 이미지는 예를 들어 도[0107]

1의 현재 이미지(128)일 수 있다. 그 후에, 현재 이미지에서의 글로벌 모션 및 현재 이미지에서의 로컬 모션이

식별된다(오퍼레이션 1302). 이후, 모션 이미지를 형성하기 위해 현재 이미지에서의 글로벌 모션이 현재 이미지

에서의 로컬 모션으로부터 차감되는데(subtracted), 모션 이미지는 모션 프로파일들의 세트를 포함한다(오퍼레

이션 1304). 오퍼레이션 1302 및 오퍼레이션 1304는 예를 들어 도 1의 모션 검출기(124)를 이용해서 수행될 수

있다.

다음으로, 분할된 이미지를 형성하기 위해 현재 이미지가 복수의 세그먼트들로 분할된다(오퍼레이션 1306). 오[0108]

퍼레이션 1306은 예를 들어 도 1의 이미지 분할기(130)를 이용해서 수행될 수 있다. 이후, 동일한 모션 프로파

일에 속하는 복수의 세그먼트들에서의 세그먼트들은 마스터 세그먼트들의 세트를 형성하기 위해 함께 합쳐진다

(오퍼레이션 1308). 그 후에, 핑거프린트될 타겟 세그먼트들의 세트가 마스터 세그먼트들의 세트로부터 수립된

다(오퍼레이션 1310). 오퍼레이션 1310에서, 타겟 세그먼트들의 세트에서의 타겟 세그먼트는 이동 물체를 나타

낸다.

이후, 다수의 후속 이미지들에서의 이동 물체를 추적하는 데 사용하기 위하여 타겟 세그먼트들의 세트에서의 각[0109]

각의 타겟 세그먼트에 대해 핑거프린트가 생성되고(오퍼레이션 1312), 그 이후에 프로세스가 종료된다. 오퍼레

이션 1312는 예를 들어 도 1 및 2의 핑거프린터(133)에 의해서 수행될 수 있다. 핑거프린터는 마스터 세그먼트

의 특징 분석을 수행함으로써 오퍼레이션 1310을 수행할 수 있다.

이제 도 14를 참조하면, 마스터 세그먼트들의 세트로부터 타겟 세그먼트들의 세트를 수립하기 위한 프로세스의[0110]

도면이 예시적인 실시 예에 따라서 흐름도의 형태로 도시된다. 도 14에 도시된 프로세스는 도 13의 오퍼레이션

1310이 수행될 수 있는 하나의 방식의 예일 수 있다. 이 프로세스는 예를 들어 도 1의 이미지 분할기(130) 및

일관성 검사기(132)에 의해 수행될 수 있다.

이 프로세스는 마스터 세그먼트들의 세트에서 각각의 마스터 세그먼트에 대해 마스터 통계를 생성함으로써 시작[0111]

된다(오퍼레이션 1400). 그 후에, 마스터 세그먼트는 처리를 위해 마스터 세그먼트들의 세트로부터 선택된다(오

퍼레이션 1402).

선택된 마스터 세그먼트는 처리된 이전 이미지에 대해 식별된 가장 가깝게 일치된 마스터 세그먼트에 링크된다[0112]

(linked)(오퍼레이션 1404). 가장 가깝게 일치된 마스터 세그먼트는 예를 들어 현재 이미지 내의 선택된 마스터

세그먼트의 위치에 가장 가까운 이전 이미지에서의 위치를 갖는 이전에 식별된 마스터 세그먼트일 수 있다. 물

론, 다른 예시적인 예들에서, 가장 가깝게 일치된 마스터 세그먼트는 선택된 마스터 세그먼트에 대해 생성된 마

스터 통계 및 이전 이미지에 대해 이전에 식별된 마스터 세그먼트들의 세트에 대해 생성된 마스터 통계를 기초

로 할 수 있다.

다음으로, 프로세스는 임의의 추가적인 미처리 마스터 세그먼트들이 마스터 세그먼트들의 세트에 존재하는지 여[0113]

부를 결정한다(오퍼레이션 1406).  만일 추가적인 미처리 마스터 세그먼트들이 존재한다면, 프로세스는 도시된

바와 같이 오퍼레이션 1402로 돌아간다. 이와 달리, 프로세스는 링크된 세그먼트들의 각각의 쌍 사이의 유사도

점수(similarity score)를 계산한다(오퍼레이션 1408). 이 유사도 점수는 예를 들어 제한 없이 쿨백-라이블러

발산값(Kullback-Leibler(KL) divergence value)일 수 있다.

오퍼레이션 1408에서, 유사도 점수는 현재 이미지에 대한 마스터 세그먼트들에 대해 식별된 마스터 통계 및 이[0114]

전 이미지에 대한 이전에 식별된 마스터 세그먼트들에 대해 식별된 마스터 통계를 기초로 하여 계산될 수 있다.

몇몇 예시적인 예들에서, 유사도 점수는 현재 이미지에 대해 이전에 처리된 다수의 이미지들에 대해 계산된다.

그 후에, 선택된 문턱값 내의 유사도 점수를 갖는 마스터 세그먼트들이 타겟 세그먼트들의 세트에 추가되고(오[0115]

퍼레이션 1410), 그 이후에 프로세스가 종료된다. 이러한 방식으로, 이전에 식별된 마스터 세그먼트들과 일치하
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는 마스터 세그먼트들만이 추가적 처리를 위해 타겟 세그먼트로서 선택된다.

이제 도 15를 참조하면, 핑거프린트를 생성하기 위한 프로세스의 도면이 예시적인 실시 예에 따라서 흐름도의[0116]

형태로 도시된다. 도 15에 도시된 프로세스는 도 13의 오퍼레이션 1312이 구현될 수 있는 하나의 방식의 예일

수 있다. 이 프로세스는 도 1 및 2의 핑거프린터(133)를 이용해서 수행될 수 있다.

이 프로세스는 타겟 세그먼트들의 세트에서의 각각의 타겟 세그먼트에 대해 타겟 픽셀들을 식별함으로써 시작된[0117]

다(오퍼레이션 1500). 타겟 픽셀은 타겟 세그먼트 내에 존재하는 픽셀이다. 그 후에, 타겟 세그먼트들의 세트의

각각의 타겟 세그먼트에서의 각각의 타겟 픽셀에 대해 특징 데이터가 식별된다(오퍼레이션 1502). 타겟 픽셀에

대한 특징 데이터는 예를 들어 타겟 픽셀에 대한 크로마 데이터, 픽셀 위치 데이터, 엔트로피 데이터, 다른 픽

셀 데이터, 또는 이들의 조합을 포함하는 특징 벡터(feature vector)일 수 있다.

이후, 각각의 타겟 세그먼트를 위하여 타겟 픽셀들에 대해 생성된 특징 데이터를 기초로 하여 타겟 세그먼트들[0118]

의 세트에서의 각각의 타겟 세그먼트에 대해 피팅된 데이터가 생성된다(오퍼레이션 1504). 다음으로, 피팅된 데

이터를 기초로 하여 타겟 세그먼트들의 세트에서의 각각의 타겟 세그먼트에 대해 핑거프린트가 생성되고(오퍼레

이션 1506), 그 이후 프로세스가 종료된다. 오퍼레이션 1506에서, 타겟 세그먼트들의 세트에 대해 핑거프린트들

의 세트가 생성된다. 이 핑거프린트들은 후속 이미지들에서 이동 물체들의 장래의 검출 및 추적을 위해 저장된

다.

이제 도 16을 참조하면, 마스터 세그먼트들의 세트를 형성하기 위한 프로세스의 도면이 예시적인 실시 예에 따[0119]

라서 흐름도의 형태로 도시된다. 도 16에서 도시된 프로세스는 도 13의 오퍼레이션 1308이 구현될 수 있는 방식

의 예일 수 있다. 이 프로세스는 도 1 및 2의 핑거프린터(133)를 이용해서 수행될 수 있다.

이 프로세스는 분할된 이미지에서의 복수의 세그먼트들에 대해 복수의 세그먼트 핑거프린트들을 생성함으로써[0120]

시작된다(오퍼레이션 1600). 오퍼레이션 1600에서, 복수의 세그먼트들에서의 각각의 세그먼트에 대해 세그먼트

핑거프린트(segment fingerprint)가 생성된다.

하나의 예시적인 예에서, 각각의 세그먼트 핑거프린트를 생성하기 위해 가우시안 공분산(Gaussian covariance)[0121]

모델이 이용될 수 있다. 이용된 모델은 다음과 같을 수 있다:

[0122]

여기서, 는 세그먼트 P의 각각의 픽셀에 대해서 특징 데이터 에 대한 1x7 행렬 평균[0123]

값(mean value)이고; 는 특징 데이터에 대한 7x7 완전 공분산(full covariance) 행렬이고; a와 b는 각각

의  픽셀에  대한  크로마  구성요소들이며,  크로마  데이터로서  고려되고;  ε는  엔트로피  필터링된  값(entropy

filtered value)이고;  u와 v는 픽셀 위치 데이터이다. 특히, u는 이미지 내에서 픽셀의 수평 위치이고, v는 이

미지 내에서 픽셀의 수직 위치이다.

몇몇 예시적인 예들에서, 복수의 세그먼트들에서의 세그먼트들의 전부가 핑거프린팅되는(fingerprinted)  것이[0124]

아니다. 복수의 세그먼트들이 핑거프린팅될지 여부를 결정하기 위하여 한 세트의 기준이 이용될 수 있다. 이 기

준은 예를 들어 제한 없이, 세그먼트에서의 다수의 픽셀들이 12보다 더 크다는 것; 세그먼트에서의 모든 픽셀들

에 대한 특징 데이터가 일정하지(constant) 않다는 것; 세그먼트가 픽셀들에서 1보다 더 큰 높이 및 폭을 가진

다는 것; 세그먼트와 이미지의 에지(edge) 사이의 픽셀들에서의 거리가 선택된 문턱값보다 작지 않다는 것; 세

그먼트가 픽셀들에서의 전체 이미지의 사이즈의 절반보다 작다는 것; 및/또는 다른 타입의 기준을 포함할 수 있

다.

그 후에, 분할된 이미지의 배경에 대해 배경 핑거프린트가 생성된다(오퍼레이션 1602). 오퍼레이션 1602에서,[0125]

분할된 이미지의 배경은 복수의 세그먼트들을 제외한 이미지의 모든 부분들일 수 있다. 배경 핑거프린트는 또한

가우시안 공분산 모델을 이용해서 생성될 수 있다.

각각의 세그먼트 핑거프린트는 매칭된(matched) 세그먼트 핑거프린트들의 세트를 형성하기 위해  배경 핑거프린[0126]

트뿐만 아니라 이전의 세그먼트 핑거프린트들의 세트에 대해 매칭된다(오퍼레이션 1604). 오퍼레이션 1604에서,
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이러한 매칭은 다수의 상이한 방식으로 수행될 수 있다. 예를 들어, 오퍼레이션 1604에서 매칭(matching)을 수

행하기 위해 유사도 점수가 이용될 수 있다. 몇몇 경우들에서, 매칭 오퍼레이션 1604을 수행하기 위해 이미지

등록(registration)이 이용된다.

하나의 예시적인 예에서, 각각의 세그먼트 핑거프린트와 각각의 이전에 식별된 세그먼트 핑거프린트 사이의 쿨[0127]

백-라이블러 발산값이 계산될 수 있다. 선택된 문턱값 아래의 쿨백-라이블러 발산값을 갖는 이전의 세그먼트 핑

거프린트들 중의 하나에 일치하는 각각의 세그먼트 핑거프린트는 매칭된 세그먼트 핑거프린트들의 세트(set of

matched segment fingerprints)에 추가될 수 있다. 선택된 문턱값 아래의 쿨백-라이블러 발산값을 갖는 배경 핑

거프린트와 일치하는 세그먼트 핑거프린트들은 매칭된 세그먼트 핑거프린트들의 세트로부터 제외될 수 있다.

 그 후에, 프로세스는, 마스터 세그먼트들의 세트를 형성하기 위해, 매칭된 세그먼트 핑거프린트들의 세트에서[0128]

서로 일치하고 서로에 대해 인접한 세그먼트 핑거프린트들에 대응하는 세그먼트들을 함께 합치고(오퍼레이션

1606), 프로세스는 이후에 종료한다. 예를 들어, 오퍼레이션 1606에서, 서로에 대해 인접한 각각 제1 세그먼트

및 제2 세그먼트에 대응하는 매칭된 세그먼트 핑거프린트들의 세트에서의 제1 세그먼트 핑거프린트 및 제2 세그

먼트 핑거프린트가 식별된다. 제1 세그먼트 핑거프린트 및 제2 세그먼트 핑거프린트 간의 유사도 점수가 선택된

문턱값 내에 있는지 여부에 대한 결정이 만들어질 수 있다.

제1 세그먼트 핑거프린트와 제2 세그먼트 핑거프린트 사이의 유사도 점수가 선택된 문턱값 내에 있다는 결정에[0129]

응답하여 제1 세그먼트 및 제2 세그먼트가 함께 합쳐질 수 있다. 오퍼레이션 1606에서, 제1 세그먼트 및 제2 세

그먼트는, 마스터 세그먼트들의 세트에 추가되어 마스터 세그먼트들의 세트에서의 기존 마스터 세그먼트에 합쳐

질 새로운 마스터 세그먼트를 형성하기 위해 합쳐진 것들 중의 적어도 하나이다. 

상이한 도시된 실시 예들에서의 흐름도 및 블록도들은 예시적인 실시 예에서의 장치들 및 방법들의 임의의 가능[0130]

한 구현의 아키텍처, 기능, 및 오퍼레이션을 도시한다. 이와 관련하여, 흐름도들 또는 블록도들에서의 각각의

블록은 모듈(module), 세그먼트(segment), 함수 및/또는 오퍼레이션 또는 단계의 일부분(portion)을 나타낼 수

있다. 예를 들어, 블록들 중의 하나 이상은 하드웨어에서 프로그램 코드(program code)로서 또는 프로그램 코드

와 하드웨어의 조합으로서 구현될 수 있다. 하드웨어에서 구현되는 경우에, 예를 들어, 하드웨어는 흐름도들 또

는 블록도들에서 하나 이상의 오퍼레이션을 수행하도록 구성되거나 제조된 집적회로의 형태를 취할 수 있다.

예시적인 실시 예의 몇몇 대안적인 구현들에서, 블록들에서 언급된 기능 또는 기능들은 도면들에서 언급된 순서[0131]

와 다르게 발생할 수 있다. 예를 들어, 몇몇 경우들에 있어서, 연속적으로 도시된 두 개의 블록들은 실질적으로

동시에 수행될 수 있고, 또는 블록들은 때때로 포함된 기능에 따라서 반대 순서로 실시될 수 있다. 또한, 흐름

도 또는 블록도 내의 도시된 블록에 추가하여 다른 블록들이 추가될 수 있다.

이제 도 17을 참조하면, 데이터 처리 시스템의 도면이 예시적인 실시 예에 따라서 블록도의 형태로 도시된다.[0132]

이 예시적인 예에서, 데이터 처리 시스템(1700)은 도 1의 컴퓨터 시스템(122)에서의 하나 이상의 컴퓨터를 구현

하기 위해 이용될 수 있다.

이 예시적인 예에서, 데이터 처리 시스템(1700)은 통신 프레임워크(communications framework, 1702)를 포함하[0133]

는데,  이것은  프로세서  유닛(processor  unit,  1704),  메모리(memory,  1706),  영구  스토리지(persistent

storage, 1708), 통신 유닛(communications unit, 1710), 입력/출력 유닛(input/output unit, 1712), 및 디스

플레이(display,  1714)  사이에서 통신을 제공한다. 통신 프레임워크(1702)는 몇몇 예들에서 버스 시스템(bus

system)으로서 구현될 수 있다.

프로세서 유닛(1704)은 다수의 오퍼레이션(operation)들을 수행하기 위하여 메모리(1706)로 로딩되는(loaded)[0134]

소프트웨어에 대한 명령어들을 실행하도록 기능한다. 프로세서 유닛(1704)은 특정 구현에 따라서 다수의 프로세

서들, 멀티-프로세서 코어(multi-processor core), 또는 임의의 다른 타입의 프로세서일 수 있다. 몇몇 경우들

에서, 프로세서 유닛(1704)은 회로 시스템, ASIC(application specific integrated circuit), 프로그램가능 논

리 장치(programmable logic device), 또는 몇몇 다른 적절한 타입의 하드웨어와 같이 하드웨어 유닛의 형태를

취할 수 있다.

몇몇 경우들에서, 도 1에서의 모션 검출기(124) 및/또는 물체 추적기(126)는 프로세서 유닛(1704) 내에서 프로[0135]

세서(processor)들로서 구현될 수 있다. 게다가, 도 1 에서의 이미지 분할기(130), 일관성 검사기(132), 및 핑

거프린터(133)는 프로세서 유닛(1704)에서의 하나 이상의 프로세서들 내에서 모듈(module)로서 구현될 수 있다.

메모리(1706) 및 영구 스토리지(1708)는 저장 장치들(1716)의 예들이다. 저장 장치들(1716)은 통신 프레임워크[0136]

(1702)를  통해서  프로세서  유닛(1704)과  통신할  수  있다.  저장  장치는  컴퓨터  판독가능  저장  장치라고도
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불리며, 예를 들어 제한 없이, 데이터, 함수 형태의 프로그램 코드, 및/또는 다른 적절한 정보와 같은 정보를

임시로(temporary basis) 및/또는 영구적으로(permanent basis) 저장할 수 있는 임의의 하드웨어 부품(piece)

이다. 메모리(1706)는 예를 들어 RAM(random access memory), 또는 임의의 다른 적절한 휘발성 또는 비휘발성

저장 장치일 수 있다.   

영구 스토리지(1708)는 특정 구현에 따라서 다양한 형태를 취할 수 있으며 임의의 수의 구성요소들 또는 장치들[0137]

을 포함할 수 있다. 예를 들어, 영구 스토리지(1708)는 하드 드라이브, 플래시 메모리, 재기록가능(rewritable)

광학적 디스크, 재기록가능 자기 테이프, 또는 이들의 임의의 조합일 수 있다. 구현에 따라서, 영구 스토리지

(1708)에 의해 사용되는 매체는 착탈가능할(removable) 수도 있고 착탈가능하지 않을 수 있다.

이  예들에서,  통신  유닛(1710)은  다른  데이터 처리 시스템들 또는 장치들과의 통신을 제공한다.  통신 유닛[0138]

(1710)은 물리적 및 무선의 통신 링크들 중 하나 또는 둘 다를 통해서 통신을 제공할 수 있다.

입력/출력 유닛(1712)은 데이터 처리 시스템(1700)에 연결될 수 있는 다른 장치들과의 데이터의 입력 및 출력을[0139]

가능하게 한다. 예를 들어, 입력/출력 유닛(1712)은 키보드, 마우스, 및/또는 임의의 다른 적절한 입력 장치를

통해서 사용자 입력을 위한 연결(connection)을 제공할 수 있고, 및/또는 프린터로 출력을 보낼 수 있다. 디스

플레이(1714)는 사용자에게 정보를 디스플레이하기 위한 메커니즘을 제공한다.

운영 시스템을 위한 명령어들, 애플리케이션들, 및/또는 프로그램들은 저장 장치들(1716) 내에 위치할 수 있다.[0140]

상이한 실시 예들의 프로세스들은 컴퓨터로-구현되는(computer-implemented) 명령어들을 이용해서 프로세서 유

닛(1704)에 의해 수행될 수 있다. 이 명령어들은 프로그램 코드, 컴퓨터 이용가능 프로그램 코드, 또는 컴퓨터

판독가능 프로그램 코드라고 지칭되며, 프로세서 유닛(1704)에서의 하나 이상의 프로세서들에 의해서 판독되고

실행될 수 있다.

이 예들에서, 프로그램 코드(1718)는 선택적으로 착탈가능한 컴퓨터 판독가능 매체(1720)상에 함수 형태로 위치[0141]

하고, 프로세서 유닛(1704)에 의한 실행을 위해 데이터 처리 시스템(1700)상으로 로딩되거나 데이터 처리 시스

템(1700)에 전송될 수 있다. 프로그램 코드(1718) 및 컴퓨터 판독가능 매체(1720)는 이 예들에서 컴퓨터 프로그

램 제품(1722)을 형성한다. 몇몇 예시적인 예들에서, 도 1의 모션 검출기(124) 및/또는 물체 추적기(126)는 컴

퓨터 프로그램 제품(1722) 내에서 구체화될 수 있다. 몇몇 경우들에서, 도 1의 이미지 분할기(130), 일관성 검

사기(132), 및 핑거프린터(133)는 프로그램 코드(1718) 내의 소프트웨어 모듈(module)들로서 구현될 수 있다.

컴퓨터 판독가능 매체(1720)는 컴퓨터 판독가능 저장 매체(1724) 또는 컴퓨터 판독가능 신호 매체(1726)의 형태[0142]

를 취할 수 있다. 컴퓨터 판독가능 저장 매체(1724)는 프로그램 코드(1718)를 전파 또는 전송하는 매체라기보다

는 프로그램 코드(1718)를 저장하기 위해서 사용되는 물리적 또는 유형의(tangible) 저장 장치이다. 컴퓨터 판

독가능 저장 매체(1724)는, 예를 들어 제한 없이, 광(optical) 또는 자기(magnetic) 디스크 혹은 데이터 처리

시스템(1700)에 연결되는 영구 저장 장치의 형태를 취할 수 있다.

이와 달리, 프로그램 코드(1718)는 컴퓨터 판독가능 신호 매체(1726)를 이용해서 데이터 처리 시스템(1700)으로[0143]

전송될 수 있다. 컴퓨터 판독가능 신호 매체(1726)는 예를 들어 제한 없이 프로그램 코드(1718)를 포함하는 전

파되는(propagated) 데이터 신호일 수 있다. 이러한 데이터 신호는 전자기 신호, 광학적 신호, 및/또는 물리적

인 및/또는 무선인 통신 링크를 통해서 전송될 수 있는 임의의 다른 적절한 타입의 신호일 수 있다.

데이터 처리 시스템(1700)을 위해 도시된 상이한 구성요소들은 상이한 실시 예들이 구현될 수 있는 방식에 대한[0144]

구조적 제한을 제공하는 것으로 의도된 것이 아니다. 상이한 유익한 실시 예들은 데이터 처리 시스템(1700)을

위해 도시된 것들에 부가하여 또는 대신하여 구성요소들을 포함하는 데이터 처리 시스템에서 구현될 수 있다.

도 17에 도시된 다른 구성요소들은 도시된 예시적인 예들로부터 변경될 수 있다. 상이한 실시 예들은 프로그램

코드를 실행할 수 있는 임의의 하드웨어 장치 또는 시스템을 이용하여 구현될 수 있다. 일 예로서, 데이터 처리

시스템은 무기적(inorganic) 구성요소들과 통합된 유기적(organic) 구성요소들을 포함할 수 있고, 및/또는 인간

을  제외한  유기적  구성요소들로  전부  이루어질  수  있다.  예를  들어,  저장  장치는  유기  반도체(organic

semiconductor)로 이루어질 수 있다.

상이한 예시적인 실시 예들의 설명이 도시 및 설명의 목적을 위해서 제시되었으며, 공개된 형태의 실시 예들로[0145]

한정 또는 제한하려는 의도는 아니다. 여러 가지 변경들 및 변형들이 당해 기술분야의 통상의 기술자들에게 명

백할 것이다. 

게다가, 상이한 예시적인 실시 예들은 다른 예시적인 실시 예들과 비교하여 상이한 특징들을 제공할 수 있다.[0146]

선택된 실시 예 또는 실시 예들은 실시 예들의 원리와 실용적인 애플리케이션을 가장 잘 설명하기 위하여 선택
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및 설명되었고, 당해 기술분야의 통상의 기술자들이 심사숙고된 특정 사용에 적합한 다양한 변경들을 가진 다양

한 실시 예들에 대해서 본 공개를 이해하는 것을 가능하게 한다.

도면

도면1

도면2
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도면3

도면4

도면5
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도면6

도면7

도면8
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도면11
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도면17
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