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특허청  

청  1 

 처리 트웨어  포 는 컴퓨  독 가능  매체에 어 ,

상  트웨어는 컴퓨  시 에  실   컴퓨  시  

  헤드 뷰(overhead view)에   는 단계 , 

상  에  움직 는  탐지 는 단계 , 

탐지  움직 는   여 상  에  들(line segments)  탐지 는 단계 ,

상  탐지  들   여 상  에  들  식별 는 단계 ,

상  식별  들   여 상  에  들  는 단계 ,

상  에   들  리 는 단계  

포 는  도  는 것  특징  는 컴퓨  독 가능  매체.

청  2 

 1 에 어 , 

상  움직 는  탐지 는 단계는

상   경(background)에  상   경(foreground)  리 는 단계 ,

상   엣지(edge)  탐지 는 단계  

포 는 것  특징  는 컴퓨  독 가능  매체.

청  3 

 1 에 어 , 

들  탐지 는 단계는

엣지   는 단계 ,

엣지 들   여  식별 는 단계  

포 는 것  특징  는 컴퓨  독 가능  매체.

청  4 

 3 에 어 , 

 식별 는 단계는 

시  식별 는 단계 ,

다  탐색  측 는 단계 ,

다    식별 는 단계 ,

 공 는 단계  

포 는 것  특징  는 컴퓨  독 가능  매체.

청  5 

 1 에 어 ,

들  식별 는 단계는
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 들  갱신 는 단계 ,

새 운 들  탐지 는 단계 ,

상  새 운 들  (refine) 는 단계 ,

 들과 상  새 운 들  병 는 단계 ,

 들과 상  새 운 들  리 는 단계 ,

상   들과 상  새 운 들  클리닝(cleaning) 는 단계

포 는 것  특징  는 컴퓨  독 가능  매체.

청  6 

 5 에 어 , 

들  갱신 는 단계는

 측 는 단계 ,

상  측  에  당 는 단계 ,

상   갱신 는 단계  

포 는 것  특징  는 컴퓨  독 가능  매체.

청  7 

 5 에 어 , 

새 운 들  탐지 는 단계는 

 집단 (clustering)  는 단계 ,

상   집단   여 집단 검사  는 단계 ,

집단 검사   여 새 운  생 는 단계  

포 는 것  특징  는 컴퓨  독 가능  매체.

청  8 

 5 에 어 ,

상  새 운 들  는 단계는

가  가 운 들  남  들  집 시키는 단계 ,

상  들  재 (re-estimate) 는 단계 ,

상  들  갱신 는 단계  

포 는 것  특징  는 컴퓨  독 가능  매체.

청  9 

 5 에 어 ,

상   들과 상  새 운 들  병 는 단계는

  득 는 단계 ,

상    변 가 사  경우에 상    병 는 단계

포 는 것  특징  는 컴퓨  독 가능  매체.

청  10 
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 5 에 어 , 

상   들과 상  새 운 들  리 는 단계는

 득 는 단계 ,

상  득   보통  과 사 지 않  경우에 집단  득   상   상에  

집단  는 단계 ,

상  집단  상  보통  과 사  경우에  아 티티(target identities)  상  집단에 당

는 단계  

포 는 것  특징  는 컴퓨  독 가능  매체.

청  11 

 5 에 어 ,

상   들과 상  새 운 들  병 는 단계  리 는 단계는

경 마 크(foreground mask)  생 는 단계 ,

상  경 마 크   여 경 객체  탐지 는 단계 ,

개  들  득   상  경 객체  는 단계  

포 는 것  특징  는 컴퓨  독 가능  매체.

청  12 

 11 에 어 ,

상  경 객체  는 단계는, 상  경 객체  다   사  계,  단   사

계,   단   사  계  는 단계   는 것  특징  는 컴퓨  독

가능  매체.

청  13 

 5 에 어 ,

상   들과 상  새 운 들  클리닝 는 단계는

 득 는 단계 ,

상  득   재 (frame)에  탐지 거나  카  시야(field of view)  움직

지 않  경우에 상   지 는 단계

포 는 것  특징  는 컴퓨  독 가능  매체.

청  14 

 처리  는 컴퓨   시 에 어 , 상  

  헤드 뷰에   는 단계 ,

상  에  움직 는  탐지 는 단계 ,

탐지  움직 는   여 상  에  들  탐지 는 단계 ,

상  탐지  들   여 상  에  들  식별 는 단계 ,

상  식별  들   여 상  에  들  는 단계 ,

상  에   들  리 는 단계  

포 는 것  특징  는 컴퓨   시 .
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청  15 

 처리 에 어 ,

헤드   는 단계 ,

상  에  움직 는  탐지 는 단계 ,

탐지  움직 는   여 상  에  들  탐지 는 단계 ,

상  탐지  들   여 상  에  들  식별 는 단계 ,

상  식별  들   여 상  에  들  는 단계 ,

상  에   들  리 는 단계  

포 는 것  특징  는  처리 .

  

   야

본   감시(surveillance) 시    검사(verification) 시 에  것 다. 특 , 본<1>

 헤드 카  뷰(overhead camera view)에   트림에  개개  들  탐지 고 

도    는  감시 시 에  것 다.

 경  

 감시는 우리 생  많  역과 게 연 어 다. 감시 치  가 가진 는 니<2>

링 는 것   동집약 (manually intensive) 는 것 다. 근에 동  니 링  에 

 결책들  지능   감시 시  태  안 고 다. 미  특허 가 6,696,945 고 리  

리  가 37112-175339  "Video  Tripwire"  미  특허 원 가 09/987,707 고 리  리 가

37112-175340  "Surveillance System Employing Video Primitives" 등  참 .   는 본 에

참  포 다.  감시   애 리  간과 그  동  탐지 는 것 다. 게도 동

 니 링  후에 는 컴퓨    주거, 상업, 택 니 링 애 리 에 사 는 것과

같  헤드 카  뷰에  개개  들  알아보는 것에 여는 계가 다.

재   감시 시 (C.Stauffer  W.E.L.Grimson  "Learning Patterns of Activity Using Real-Time<3>

Tracking"  IEEE  Trans.PAMI,  22(8):747-757,  August  2000과 R.Collins,  A.Lipton,  H.Fujiyoshi,  T.Kanade

"Algorithms  for  Cooperative  Multisensor  Surveillance",  IEEE,  Vol.89,  No.10,  October,  2001,

pp.1456~1477 등.   는 본 에 참  포 )   가지 본  계가 다. 첫째, 여러 그

룹  들    집 여 나  얼룩(blob)  탐지   는 것 다. 얼룩  "사  그룹"

는 것  욱  것 지만, 그룹  는 개  는 지 않   다. 째, 가 , 차,

쇼 카트 등 다  사   (특  헤드 카  뷰에 ) 진  들과 게 지 않

는다. 게다가 다  "사  탐지" 알고리 (http://vismod.media.mit.edu/vismod/demos/pfinder/; 미  특허 

원  가  11/139,986 고  2005  5월  31  원 었  리  리  가  37112-218471  "Human

Detection and Tracking for Security Applications" 등에   참 .   는 본 에

참  포 )  사  탐지    경사진 카  뷰  특  사  에 고, 헤드 카

 뷰에 는   동 지 않는다.

 상  

본   실시 는  처리 트웨어  포 는 컴퓨  독 가능  매체  포 고, 상  <4>

트웨어는 컴퓨  시 에  실   컴퓨  시    헤드 뷰에   는 단계

, 상  에  움직 는  탐지 는 단계 , 탐지  움직 는   여 상  에

 들(line segments)  탐지 는 단계 , 상  탐지  들   여 상  에  들

 식별 는 단계 , 상  식별  들   여 상  에  들  는 단계 , 상

 에   들  리 는 단계  포 는 동  도  다.
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본   실시 는  처리  는 컴퓨   시  포 고, 상    <5>

헤드 뷰에   는 단계 , 상  에  움직 는  탐지 는 단계 , 탐지  움직

는   여 상  에  들  탐지 는 단계 , 상  탐지  들   여 상

 에  들  식별 는 단계 , 상  식별  들   여 상  에  들

 는 단계 , 상  에   들  리 는 단계  포 다.

본   실시 는  처리  포 고, 상     헤드 뷰에   <6>

는 단계 , 상  에  움직 는  탐지 는 단계 , 탐지  움직 는   여 상  

에  들  탐지 는 단계 , 상  탐지  들   여 상  에  들  식별

는 단계 , 상  식별  들   여 상  에  들  는 단계 , 상  

에   들  리 는 단계  포 다.

실 시 

어  <24>

본  에 어 , 아  가  체에 다.<25>

"컴퓨 "는   고, 진 규칙에  상   처리 , 상  처리  결과  <26>

생산  능  는 나 상  치 /또는 나 상  시  나타낸다. 컴퓨  시 는 컴퓨 ; 고

 컴퓨  /또는  컴퓨 ; 나 또는 다  (여 , 다  는 병  /또는 병

 아닌 식  동 )  갖는 컴퓨 ; 상  컴퓨 (general purpose computer); 컴퓨 ; 

(mainframe,  다양   처리   컴퓨 );  컴퓨 (super mini-computer);  컴퓨 (mini-

computer);  워크 (workstation); 컴퓨 (micro-computer); ;  클 언트;  

(interactive television);  컴퓨 ; 개   보 단말 (PDA: Personal Digital Assistant); 

폰;  컴퓨  /또는  트웨어  에뮬 트(emulate)   주  드웨어(application  specific

hardware,   들어, 지  신 처리 치(DSP: Digital Signal Processor) 또는 드 그  게 트

어 (FPGA: Field-Programmable Gate Array)); 트워크  연결  컴퓨  시  통  보  처리 는 

산 컴퓨  시 ; 상  간에 보  / 신 는 트워크  연결   상  컴퓨  시 ;  고,

 트웨어에   처리 , 결과  생 고,  치, 치, 억 치, 연

산 치, 리 치, 어 치  포 는 나 상  치 /또는 나 상  시  들  다.

" 트웨어"는 컴퓨  동시키   진 규칙  나타낸다. 트웨어  시 , 트웨어, 드<27>

그 트(code segments), 어(instructions), 컴퓨  그 , 그  직  들  다.

"컴퓨  시 "  컴퓨  갖는 시  나타낸다. 여 , 컴퓨 는 상  컴퓨  동시키   트<28>

웨어  포 는 컴퓨  독가능  매체  포 다.

" 트워크"는 통신  연결 가능   개  컴퓨  연 치  나타낸다. 트워크는  같  <29>

 연결 또는 나 다  통신 링크  통  루어진 연결 같  시  연결  포 다. 트워크  시

는 과 같   컴퓨  트워크, 트 , 내 보 통신망(LAN: Local Area Network), 지역 

보 통신망(WAN: Wide Area Network), 과 트  과 같  트워크   들  다.

" "는 아날 그 /또는 지  태   (motion picture)  나타낸다.  시 는, <30>

, (movie), 카  또는 다  측  미지 연 , 컴퓨  생  미지 연  들

 다. 는 실시간 , 치, IEEE 1394 ,  지타 (video digitizer), 컴

퓨  그  엔진, 트워크 연결 등  통  득   다.

"  카 "는 상  치  나타낸다.  카  시 는  카 , 지   카<31>

, 컬러 카 ,  카 , 카 , 캠 , PC 카 , 웹캠,   카 , 경량  카

, 열  카 (thermal video camera), 폐  (CCTV: Closed-Circuit Television), -틸트-

 카 (PTZ Camera),  감지 치  나 상  들  다.  카 는 심 역  감시

 치   다.

"  처리"는 압 , 편집, 감시, 검사 등  포 는  든 처리(manipulation) /또는  나<32>

타낸다.
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" "   내  특  미지 또는 다  개별 단  나타낸다.<33>

실시<34>

도 에 도시  본  실시  에 어 ,   특  어가 사 다. 그러나 러<35>

특  어  택  본  에 는 도는 아니다. 각 특  가 사   달

  사   동 는 든  균등 (technical equivalents)  포 는 것   

여야 다. 본 에 언  각 참고 헌  참 에  본 에 포 다.

본  헤드 카  뷰에   트림에  개개  들  탐지 고 도   <36>

 감시 시   니 링 는 사건  검사 도    검사 시 에  것 다.  시  

개  개체( 들   그룹  상  도)  게 고, 다  사 들(움직 는 쇼 카트, 

차, 가  등)  재 는 에 움직 는 객체  탐지 는    다.

본  다양  애 리 에 사   다. 주거  또는 상업  경에 , 본  주거나 상업 니<37>

링 시 에  사  탐지 고 경보(false alarms)  는  사   다. 상업  경에 , 본 

  어  공간  드나드는  사    건   결 는  에,  /또는  " 킹

(piggybacking)"  생 는지( ,  통   사 만  통과 도  허가    사  들어 거나 나가는

경우   통   검 었는지) 여  탐지 는 에 사   다. 공  안  , 본 

 공  나 통 에 컬  등 통  경 에  못   움직 는 사  탐지 는 에

사   다. 공  안  , 본  폭 나 마약거  등  상  는 사  탐지

는  사   다. 매상 경에 , 본  상   여  탐지 는 , 계산    탐지

는 , 매 시 에  컴퓨  매 동  리 는 시 (POS: Point-Of-Sale) 트 잭 (transaction)

검사 는 에 사   다. 통 경에 , 본  통 시 나 단에 들어 는 사  

는  또는 어  공간에 사  들어  티  캔 었  실    티  독   감시

 는 ( , 어  사  식 개찰  뛰어 거나,  같  다  애  어 는 것  막는

)에 사   다.

 실시 , 본    매상 POS 트 잭 에   검사 는 에 사   다. <38>

 들어, "상  " 트 잭  리  님  재  것     다. 다  , "매니  

드(manager override)" 트 잭  매니 가 계산원  도 주는 것     다. 본  

 감시 시  POS (  들어,  등 ) 주 에 는 개 들  치   니   고, 특

 트 잭  시간에   사 들  는지 여  결   다.

도 1과 도 2에 는, 매상  POS 트 잭  검사 애 리 에  사   본  도시 다. 도 1<39>

본  실시 에   감시 시  도시 다. 시  POS , 본   감시 시

(101)  POS 시 (102)과 상   다.  감시 시 (101)   카 (103), 

(  들어, 사 ) 탐지  카운  듈(104), 트 잭  ( / )  듈(105), 미리  규칙 

(106)  포   다.

 카 (103)는 헤드 치에  POS 시   내 다 볼  다.  카 (103)  시야는<40>

 내 다 보고   다.  탐지  카운  듈(104)  특  트 잭  청 었거나, 진

거나, 료 었다는 트 잭  결과  POS 시 (102)    다. 만약  에 사

다   탐지  카운  듈(104)  그  결   다. 도 4 내지 16에   탐지  카운

 듈(104)   실시 는 아 에  다. 트 잭   듈(105)  미리  규칙 

(106)   규칙   여 참여  리  결   다. 그 후 시 (101)  트 잭  

지 여  나타내   트 잭  검사 시지  POS 시 (102)  돌 보낼  다.

럭  105,  106  미  특허  원  가  09/987,707 고  리  리  가  37112-175340  "Video<41>

Surveillance System Employing Video Primitives", 미  특허 원 가 11/057,154 고 리  리 

가 37112-213547  "Video Surveillance System", 미  특허 원 가 11/098,385 고 리  리 가

37112-215811  "Video Surveillance System Employing Video Primitives" 등에   사 여 

  다.  헌들  본 에 참  포 다.  헌에는 규칙  생 과 동  실 (

들어, 사   )들  다. 본 에는  들어, 미  특허 원 가 09/987,707 고 리

리 가 37112-175340  "Video Surveillance System Employing Video Primitives" 등에   같
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사   리미티 (human target primitive) 등  사   다.

POS 시  에  "POS 트 잭  리미티 "  리는 리미티 가 사   다.  리미티 는<42>

(1) POS 트 잭  시간, (2) 트 잭  치(어느 POS 미 지), (3) 트 잭  타 ( 매, , 매니  

드 등)  가지  아  담   다. 규칙 (106)    가지 규칙  POS 트 잭

 리미티  께 사   다. 첫째  "트 잭  검사 " 규칙  다 과 같  사   다. POS

 트 잭 ( 리미티 )  등 고, 어  [변 ]만큼  시간 동안 고객  재 지 않거나(>= 심"고객"

역  사 ) 또는 어  [변 ]만큼  시간 동안 계산원  재 지 않 (>= 심" 업원" 역에 1 사 ), 상

트 잭  고 경보 상태가 생 다. 째 , "매니  드" 트 잭  규칙  다 과 같다. POS

매니  드 트 잭 ( 리미티 )  등 고, 어  [변 ]만큼  시간 동안  업원  재 지 않

(> 심" 업원" 역에 1 사 ), 상  트 잭  고 경보 상태가 생 다.

 카 (103)는 그  내  사  치   결    카 (103)    <43>

  는 컴퓨   시 (107)에 연결   다. 컴퓨   시 (107)  시 는 앞   

 같  컴퓨 ;  컴퓨 (PC); 트  컴퓨 ; 개   보 단말 (PDA); 지  신  처리 치

(DSP); 주  집  (ASIC: Application Specific Integrated Circuit); 드 그  게 트 어

(FPGA);  마 크  컨트 러(microcontroller); 독립  치  또는  카 , 지   

(DVR:  Digital  Video  Recorder),  트워크  (NVR: Network  Video  Recorder),  트워크 치

(Network Switcher), 트워크 우 (Network Router), POS 미  등 다  든 드웨어 치 안에 

드  든 태   들  다. 컴퓨   시 (107)  사  탐지  카운  듈(104), 트 잭

  듈(105), 미리  규칙 (106)  포   다. 컴퓨   시 (107)  트

웨어  사 고 트워크에 연결  나 상  컴퓨    다. 다  , 컴퓨   시

(107)   카 (103)  체 또는  통   다. 사  탐지  카운  듈(104)과 트

잭   듈(105)  듈 104  105  능  는 트웨어  포 는 컴퓨  독 가능  매체

   고, 게  상  트웨어가 컴퓨  시 에  실   컴퓨  시  듈

104  105  능  게 다. 다  , 사  탐지  카운  듈(104), 트 잭   듈

(105), 미리  규칙 (106)는 컴퓨  /또는 트웨어  에뮬 트   주  드

웨어    다.

도 2는 본   실시 에   감시 시   트림  시   도시 다. 시<44>

 카   헤드  치   카 에  득   다. 시  에  고객  쪽

에 고,  업원,  계산원과 매니 는 쪽에 다.

도 1  2  는 본  매상에  POS 트 잭  검사 애 리 과  사  도시 다. 그러나 는<45>

본  당  야  당업 가 식   는 어   애 리 에도   는 것

어야 다.

도 3  본   실시 에   탐지  카운 에  도  도시 다. 본 에  들<46>

 에   께 움직 는 들  트    다. 들  트    럭

301  302가 사   다. 럭 301에 , 움직 는 들   차(three-frame differencing) 

나 다  (미  특허 가 6,625,310 고 리  리 가 37112-164995  "Video  Segmentation

Using Statistical Pixel Modeling" 또는 미  특허 원 가 10/354,096 고 리  리 가 37112-

182386  "Video Scene Background Maintenance Using change Detection and Classification" 등  참 .

  는 본 에 참  포 ) 등  사 여  트림에  탐지   고, 동  마 크가

  다. 도 4에  럭 301  실시 는 아 에 다. 럭 302에 , 들  엣지(edge) 탐지

  (line growing)  (미  특허 원 가 11/113,275 고 리  리 가 37112-217049

"Line Textured Target Detection and Tracking with Applications to 'Basket-run' Detection"  참 .

는 본 에 참  포 ) 등  사 여 탐지   다. 도 5 내지 7에  럭 302  실시 는

아 에 다. 럭 303에 , 들  주어진  카  시야에  보통   건(  들어

략   태  사 )에  맞는  들  트  식별   다.  럭  304에 ,  들  칼만

(Kalman)  같  들  심에 는 나 다  들(미  특허 원 가 09/987,707

고 리  리 가 37112-175340  "Video Surveillance System Employing Video Primitives", 미  특

허 원 가 11/139,600 고 2005  5월 31 에 원 었  리  리 가 37112-218196  "Multi-

State Target Tracking" 등  참 .    본 에 참  포 )  사 여   
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다. 도 8 내지 16에  럭 304  실시 는 아 에 다.

도 4는 본   실시 에  도 3  럭 301  움직 는 들  탐지 는 단계에  도  도<47>

시 다. 럭 401에 , 경(foreground)  움직 는 역  경 (background scene)  리  

다.  리는 변  탐지(change detection)  사 여   다. 변  탐지는 근  간 리 연

었고, 많    가능 다. 변  탐지   각  경 마 크가   다. 럭 402에

, 각 경 마 크  엣지들  탐지   다. 다  엣지 탐지 알고리  사   는 , 본 

실시 는    엣지  생 는 캐니(Canny) 엣지 탐지  사   다. 엣지 탐지는 직 경 

역에 만   고, 는 경 마 크 보  통 도  캐니 엣지 탐지에 약간  변경  다. 

도 5는 본   실시 에  도 3  럭 302  들  탐지 는 단계에  도  도시 다. 본<48>

 실시 에 , 엣지  맵  든 들   들  탐지   결  

 사   다.   새 운  찾  , 남아 는 미사  엣지 들  가 지 않

지 엣지  맵  복  탐색   다. 각 엣지  직  에   고, 엣지 

사  후에는 엣지  맵에  거   다. 

럭 501   도 4  럭 402 등  득   엣지  맵   다. 럭 501에 , 엣<49>

지  가 질  다. 럭 502에 ,  식별     엣지 들  재 는지 (또는

남아 는지) 여 가 결   다.  건  체크   경계값  쇼 카트 등과 같  시  개체

략  미지 사 에  사   변 에  결   다.  들어, 쇼 카드  략  

미지 가 60   남아 는 엣지 에  경계값   들어 그것  1/3  20  

 다.  경계값     경계 고 말   다.   엣지  재 지(또는 남아

지) 않  도는 럭 507  진 고, 그 지 않  도는 럭 503  진 다. 럭 503에 , 새

운  식별 다. 도 6에  럭 503  실시 는 아 에 다. 럭 504에 , 엣지  맵  앞

  럭  503에  사   거   갱신   다.  럭  505에 ,   도

(linearity) 등   여 새 운  지 여 가 결   다.  들어, 럭 503  새

운  가 상  쇼 카트  미지 크 보다 훨씬 짧거나 체  도가  낮다 , 상  새

운    생각   다. 새 운  지 않다 ,   질  

고 도는 럭 501  진 , 그 지 않다  도는 럭 506  진 다. 럭 506에 ,  

   리 트에 가   다. 럭 514에 ,   리 트가   다. 

도 6  본   실시 에  도 5  럭 503  다   식별 는 단계에  도  도시 다.<50>

럭 601에 , 새 운  시  주어진 엣지  맵  식별 다. 첫 째 에 어   시

 체 엣지  맵  상귀(top left corner)  미사  첫 째 엣지  치  곳 지 캐닝

 득 다. 그 후  어지는 들에 어    시  탐색 시  사 여 탐색 도

 릴  다. 럭 602에 , 다  탐색       료 에  측   

다. 도 7에  럭 602  실시 는 아 에 다. 럭 603에 , 다    엣지 지 여 는

각 측 탐색 치  통  룹 (looping)  식별   다. 럭 604에 , 다    엣지 

  새 운 료  에 가   고 도는 럭 602  진 , 그 지 않다  다

  양쪽   탐색   고, 도는 럭 605  진 다. 럭 605에  다   

 쪽 에  찾   없다  쪽  미 탐색 었   다. 쪽  탐색 지 않았다

도는 럭 606  진 고, 그 지 않다  도는 럭 607  진 다. 럭 606에  탐색 과  

     다. 료  시    고, 시  재  료    , 도

는 다시 럭 602  돌아간다. 럭 607에 , 재  탐색 과  끝에 도달 고,    다.

도 7  본   실시 에  도 6  럭 602  다  탐색  측 는 단계  도시 다. 역 702<51>

는 미지    사 고, 각 럭    치  나타낸다. 역 704는 재  재 료  

 나타낼  다. 다  탐색 치  측    가지 다  상태가 고   다. 첫 째 상태(  

)에 어 , 재 료   시 도   다.  경우에 참  706에 나타난  료  

8가지 웃   A 내지 H 가 탐색 다. 

 째 상태에 어 , 에 다    재 ,  에  공  보  사 여 <52>

  다.   결 는  가지     그룹(시  과 료 )

집단 (clustering) 는 것 고, 는 각각  앞쪽 과 쪽 에   다. 그 후  
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  그룹   평균 치  사 여 결   다.

 째 상태에 어 ,  들어 살  708가 지시 는 것처럼 재    가능  , 상  <53>

―  들어 참  710가 지시 는 C, D, E―  택   고, 들     각거

리  가진다.  경우  가지  후 시나리 가 고   다. 첫째,  리 트가  지 아

니  웃 는 엣지  집 지 여 가  경우에,  견고   에 아직  지

않   다. 재   견고 지  결 는 가지  앞     경계  사 는

것   다. 특    경계보다    견고 지 않  것  생각   다. 못

 는 것    직  웃 는  치(710)가 다  탐색 치  포   다. 째, 

  고, 견고 게   는 경우 다.  경우에 신 에  생  엣지 맵 안  우

 틈(gap)     누   다. 그러므  참  712가 지시 는 것처럼 후  

웃 탐색 치가 포   다.

도 8  본   실시 에  도 3  럭 304  들  는 단계에  도  도시 다.<54>

럭 801에 ,  들  마다 득 는 새 운 보에  갱신   다. 도 9에  럭

801  실시 는 아 에 다. 럭 802에 ,    간주   없는 어  미 당 

도 새 운 들  식   다. 도 10에  럭 802  실시 는 아 에 다. 럭 803에

, 가능  특 들  는 것  실    들    다. 도 11에  럭 803

실시 는 아 에 다. 럭 804에 , 들  병 ( ,  들  나   는 것) 어야

는지 여  결   고, 럭 805에 , 들  리( , 나    들

는 것) 어야 는지 여  결   다. 도 12 내지 15에  럭 804  805  실시 는 아

에 다. 럭 806에 , 들  클리닝 고, 는  언   카  시야  어났는지

 결   사   다. 도 16에  럭 806  실시 는 아 에 다.

도 9는 본   실시 에  도 8  럭 801  들  갱신 는 단계에  도  도시 다.<55>

럭 901에 ,  들  변 (  들어, 치  사  또는 치, 사 , 도)  칼만 나 다

 (미  특허 원 가 09/987,707 고 리  리 가 37112-175340  "Video  Surveillance

System Employing Video Primitives" 또는 미  특허 원 가 11/139,600 고 2005  5월 31 에 원

 리  리 가 37112-218196  "Multi-State Target Tracking" 등  참 ) 등과 같   

  사 여 측   다. 럭 902에 , 탐지  들    심과 사 에  들

 치   여 각 에 당   다. 럭 903에 , 들  갱신   다.  들어

 새 운 치, 사 , 도 등    갱신 규칙에  갱신   다.

도 10  본   실시 에  도 8  럭 802  새 운 들  탐지 는 단계에  도  도<56>

시 다. 럭 1001에 , 어  미 당 도 웃 그룹 (neighborhood grouping)  등  사 여 집단

 룰  다.  들어, 상  사  거리가 어  경계값 내  어   도 나  그룹  집

단  룰  다. 럭 1002에 , 미 당  집단   미리  건에 맞는 것  실  

 검사   다.  들어, 도 2  시야 내에 사    건    사 었다

, 미 당  집단  사   재  지시 에  략  사  갖 어야   다. 미

당  집단   크거나  , 미 당  집단  거   다. 럭 1003에 , 미 당  집

단  럭 1002에    건에 맞는다고 가 , 미 당  집단  새 운  지

 고,  는 새 운   변 처럼 미 당  집단  치  사  께 새 운 

 시가   다.

도 11  본   실시 에  도 8  럭 803  들  는 단계에  도  도시 다.<57>

럭 1101에 ,  또는 새 운 에 당 지 않고 남아 는 어  도 가  가 운 웃 

 병   다. 럭 1102에 , 들  새 운 특   여 재평가   다.  들어 

 치  도가 재계산   고, 연   가 들 새 운 변  갱신   다. 럭 1103에

, 각  안 ( , 움직  는 것) 지 여 가 결   다. 상  과 연   

사 가 감 다   움직   것 다. 만약  안  것  결  도는 럭

1104  진 고, 그 지 않다  도는 럭 803  어난다. 럭 1104에 ,  변 (  들어 사

, 치, 도)는 움직 는  체보다는  근처  든(또는 약간 ) 움직 는  사 여 갱신

  다.
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도 12는 본   실시 에  도 8  럭 804  들  병 는 단계에  도  도시 다.<58>

럭 1201에 ,  들  득   다. 럭 1202에 , 득   변 가   다. 

들어,  사  역사(또는 나 )가   다.   사  공간  고, 나는 다

 나보다 , 나는 다  나보다 다 ,  들  나   병 에  사

것  간주   다.  변 가 사 다  도는 럭 1203  진 고, 그 지 않다  도

는 럭 1201  진 다. 럭 1203에 ,   나   병   다.  들어, 

 그리고/또는  보다 큰 나  병   다. 럭 1203 후에, 도는 럭 1201  진

다. 럭 1201  돌아 는 도에 어 , 에   없는  들  득   다. 든

(또는  ) 들  병    상 , 도는 럭 804  어난다.

도 13  본   실시 에  도 8  럭 805  들  리 는 단계에  도  도시 다.<59>

럭 1301에 ,   득   다. 럭 1302에 ,  보통  과 사 지 여 가 결

  다.  들어, 보통   도 2  사   링   는 등 다. 상  과 보통

 들  사  등   여 고, 상   보통  보다 크다 , 상  

 보통  과 사 지 않다고 결   다.  보통  과 사 지 않  도는 

럭 1303  진 고, 그 지 않  도는 럭 1301  진 다. 럭 1303에 ,  들

집단  얻어질  다.  들어,  내에   가  리 어진   식별   고, 집단 가

   시  여 다시   다. 결과는 새 운  개   집단  것 다. 럭 1304

에 , 새 운   집단  보통  과 사 지 여 가 결   다.  들어, 결과   집단

보통  과 여  사  태 ,  집단  개별  생각   다.   집단

 보통  과  사 다  도는  럭  1305  진 고,  그 지  않  도는  럭  1301

진 다. 럭 1305에 , 새 운   집단에  아 티티(target identities)가 당   다. 

 들어,   집단에 새 운 아 티티가 당 고,  큰 집단  본   아 티티  지 는

등 다. 럭 1305에 , 도는 럭 1301  진 다. 든(또는  )  리   

상 , 도는 럭 805  어난다.

도 12  13에 여   안 ,  병 과 리는 동시에 고 고, 움직 는  얼<60>

룩  태  등    것 다.  들어 도 2에 여  "  없 ", "1 사  ",

"> 1 사  "처럼 얼룩 안  사    시 는 결과  낼  다. 다  실시 들  어  그룹

내  특    고  것 다. 도 14는 본   실시 에  도 8  럭 804  805

들  병 고 리 는 단계에  도  도시 다. 럭 1401에 , 각  에  경

마 크가 생   다.  경 마 크는 도 3  럭 301에  움직 는  탐지 또는 다  경

객체 탐지 (미  특허 가 6,625,310 고 리  리 가 37112-164995  "Video  Segmentation

Using Statistical Pixel Modeling", 미  특허 원 가 09/987,707, 리  리 가 37112-175340

"Surveillance System Employing Video Primitives", 미  특허 원 가 11/057,154 고 리  리 

가 37112-213547  "Video Surveillance System", 미  특허 원 가 11/098,385 고 리  리 가

37112-215811  "Video Surveillance System Employing Video Primitivies" 등  참 .  헌 는 본

에 참  포 )  사 여 생 다.

럭 1402에 , 경 객체(  들어 얼룩 등)는 럭 1401에  생  동  마 크 내에  탐지   다. <61>

경  객체는  집단  알고리 (미  특허  원  가  09/987,707,  리  리  가  37112-175340

"Surveillance System Employing Video Primitives", 미  특허 원 가 11/057,154 고 리  리 

가 37112-213547  "Video Surveillance System", 미  특허 원 가 11/098,385 고 리  리 가

37112-215811  "Video surveillance system employing video primitives" 등  참 )  사 여 탐지

 다.

택  럭 1403에  얼룩  객체  알고리  통    고,  보가 생   다(미<62>

 특허 원 가 09/987,707, 리  리 가 37112-175340  "Surveillance System Employing Video

Primitives", 미  특허 원 가 11/057,154 고 리  리 가 37112-213547  "Video Surveillance

System",  미  특허 원 가 11/098,385 고 리  리 가 37112-215811  "Video  Surveillance

System Employing Video Primitives", 미  특허 원 가 11/139,600 고 2005  5월 31 에 원 었

리  리 가 37112-218196  "Multi-State Target Tracking" 등  참 ). 럭 1403   택

가능 다.
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도는 럭 1402  1403  럭 1404  진 다. 럭 1404에 , 럭 1402  얼룩과 럭 1403  <63>

 보가 얼룩   여 사   고,  가 식   다.  들어, 얼룩  그들

사  태   여   다. 도 14에  럭 1403  실시 는 아 에 다. 럭

1404  결과는  과 동     고,  보다   ( ,  

병 ),  보다 많   다( ,   리).

도 15는 본   실시 에  도 14  럭 1404  얼룩(blob)  는 단계에  도  도시<64>

다. 럭 1501에 , 도는 럭 1302에  식별  각 얼룩에    다. 든(또는  )

얼룩   상 , 도는 럭 1404  어난다. 럭 1502에 , 얼룩  사 는 다   사

 경계값에   다.  들어, 다   사  경계값   상  보통  (  상

 사  등)  는 사  나타낼  다. 얼룩  사 가 다   사  경계값보다 크  

도는 럭 1503  진 고, 그 지 않  도는 럭 1504  진 다. 럭 1503에 , 얼룩  사

는 다   사  경계값 상 고, 얼룩  나 상  (  들어, "> 1 사 " 등)  시  

다. 

럭 1504에 , 얼룩  사 는  단   사  경계값에   다.  단   사<65>

 경계값  보통    사  나타낼  다. 얼룩  사 가   사  경계값

보다  도는 럭 1505  진 고, 그 지 않  도는 럭 1507  진 다. 럭 1505에 ,

얼룩  사 는  단   사  경계값보다   고, 얼룩   없는 것(  들어, "= 0

사 " 등)  시   다. 럭 1506에 , 얼룩   없는 것  나타내는 것  지   다.

럭 1507에 , 얼룩  사 는  단   사  경계값에   다.  단   사<66>

 경계값  보통   상 는  사  나타낸다. 얼룩  사 가  단   사

경계값보다  도는 럭 1508  진 고, 그 지 않  도는 럭 1509  진 다. 럭 1508

에 , 얼룩  사 는  단   사  경계값보다   고, 얼룩   나(  들어,

"= 1 사 " 등)  시   다.

도가 럭 1509  진  얼룩  사 는 다   사  경계값 지만  단   사<67>

 경계값보다 크고, 얼룩  나타내는  ( ,  없  또는  나)  결   

가   다. 럭 1509에 , 얼룩  (major axis)과 단 (minor axis)  결   고

(eigen analysis)    다. 그 후 얼룩  단    (sub)얼룩  리   다. 럭

1510에 , 각 얼룩  볼  역(  들어, 볼  다각 (convex hull)  역 등)  결   다.

럭 1511에 ,  얼룩  각각  보통  에 치 는지 여  결   얼룩    <68>

다.  들어,  얼룩  들  태가 보통   태  사 지 여  결  여  

다. 다     다. 볼  다각  역에  각 얼룩  역    고 도

(solidity)  경계값보다 크고 각 얼룩  볼  역   단   사  경계값보다 크 , 본

얼룩    포 는 것  고   고 도는 럭 1512  진 ; 그 지 않  도는

럭 1513  진 다. 럭 1512에 , 얼룩    포 는 것  생각   고, 얼룩  나 

상  (  들어, "> 1 사 " 등)  시   다. 럭 1513에 , 얼룩  나   포 는

것  생각   고, 얼룩   나(  들어, "= 1 사 " 등)  시   다.

럭 1514에 , 도는 럭 1503, 1508, 1512, 1513    고, 얼룩  안 지 여  결<69>

   다. 얼룩  안 지 여  결  , 미  특허 원 가 10/354,096 고 리

리  가  37112-182386  "Video  Scene  Background  Maintenance  Using  Change  Detection  and

Classification", 미  특허 원 가 11/139,600 고 2005  5월 31 에 원 었  리  리 가

37112-218196  "Multi-State Target Tracking" 등에  것과 같    같   사  

다. 얼룩  안 다  도는 럭 1515  진 고, 그 지 않  도는 럭 1506  진 다. 

럭 1515에 , 얼룩   없는 것  나타내는 것  지   다.

도 16  본   실시 에  도 8  럭 806  들  리 는 단계에  도  도시 다.<70>

도 16에 , 각 들  개별    다. 럭 1601에 ,   득   다. 럭 1602

에 ,    내에  탐지 었는지 여  결     다.  

내에  탐지 었다  도는 럭 1603  진 고, 그 지 않 , 도는 럭 1604  진 다. 럭

1603에 ,   내에  탐지   고, 지   다. 럭 1604에 ,    카
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 시야   나가지 않았다  도는 럭 1603  진 고  지 나, 그 지

않  도는 럭 1605  진 다. 럭 1605에 ,   내에  탐지 지 않   고, 시야

 나갔   , 재  리 트에  거   다. 든(또는  )  

상 클리닝  여 , 도는 럭 806  어난다.

본 에 재  시  실시 는 지 않는 시에 과 다.<71>

본  실시  통  상 게 었고,  측 에  본  어나지 않  변경과 변  가<72>

능  상  재  당  야  통상  에게 , 그러므  청 에  것과 같  본

 본  지 안에  든 변경과 변  포 고  는 도 다.

도  간단  

본  특징과  첨  도 에 도시   같  다  본  실시 에  보다 상  에<7>

 게  것 다.

도 1  본   실시 에   감시 시  도시 다.<8>

도 2는 본   실시 에  상   감시 시   트림  시   도<9>

시 다.

도 3  본   실시 에   탐지  카운 (counting)에  도  도시 다.<10>

도 4는 본   실시 에  움직 는 들  탐지 는 단계에  도  도시 다.<11>

도 5는 본   실시 에  들  탐지 는 단계에  도  도시 다.<12>

도 6  본   실시 에  다  (next line)  식별 는 단계에  도  도시 다.<13>

도 7  본   실시 에  다  탐색  측 는 단계  도시 다.<14>

도 8  본   실시 에  들  는 단계에  도  도시 다.<15>

도 9는 본   실시 에  들  갱신 는 단계에  도  도시 다.<16>

도 10  본   실시 에  새 운 들  탐지 는 단계에  도  도시 다.<17>

도 11  본   실시 에  들  는 단계에  도  도시 다.<18>

도 12는 본   실시 에  들  병 는 단계에  도  도시 다.<19>

도 13  본   실시 에  들  리 는 단계에  도  도시 다.<20>

도 14는 본   실시 에  들  병 고 리 는 단계에  도  도시 다.<21>

도 15는 본   실시 에  얼룩  는 단계에  도  도시 다.<22>

도 16  본   실시 에  들  클리닝(cleaning) 는 단계에  도  도시 다.<23>
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    도 3
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    도 5
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    도 6
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    도 7
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    도 8
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    도 9

    도 10
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    도 11
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    도 12
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    도 13
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    도 14
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    도 15
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    도 16
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