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청

청 항 1 

지  동 상  취득하고, 취득 결과  지  동 상  통신 트워크  통하여 어도 한 

상 에게 하는 감시 라에 어 ,

학계;

상  학계   아날 그 동 상 신  변 하는  변 ;

상   변  아날 그 동 상 신  지  동 상  변 하는 아날 그- 지  변 ;

상  아날 그- 지  변  지  동 상 에  재 움직  역  검 하고, 검  재 움

직  역  한 역  고주   거하 , 거 결과  지  동 상  상  통신 트워크

 통하여 상  상 에게 하는 주 어 ;  포함한, 감시 라.     

청 항 2 

1항에 어 , 상  주 어 는,

상  재 움직  역  한 역  동 상 에 하여 역 통과 필 링  수행하는, 감시 라.

   

청 항 3 

2항에 어 , 상  역 통과 필 링 ,

상  재 움직  역  한 역  동 상   값들에 십진수 0 보다 크고 십진수 1 보다 

필  계수  곱하는 것 , 감시 라.     

청 항 4 

3항에 어 , 상  필  계수는,

상  재 움직  역  한 역에  과거 움직 - 생 수에 하여 커지는, 감시 라.     

청 항 5 

2항에 어 , 상  주 어 는,

상  아날 그- 지  변  지  동 상 에  재 움직  역  검 지 않 , 든 

역들  동 상 에 하여 역 통과 필 링  수행하는, 감시 라.         

청 항 6 

2항에 어 , 상  주 어 는,

상  재 움직  역에   상  검 , 상  재 움직  역  한 역  동 상 에 

하여 역 통과 필 링  수행하는, 감시 라.     

청 항 7 

6항에 어 , 상  주 어 는,

상  재 움직  역에  상   상  검 지 않 , 상  재 움직  역  포함한 든 역들

동 상 에 하여 역 통과 필 링  수행하는, 감시 라.
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청 항 8 

2항에 어 , 상  주 어 는,

상  거 결과  지  동 상  압 하고, 압  결과  지  동 상  상  통신 트워크

 통하여 상  상 에게 하는, 감시 라. 

청 항 9 

8항에 어 , 상  주 어 는,

상  거 결과  지  동 상  압 함에 어 , 상  재 움직  역  한 역  지  동

상  압 하는, 감시 라.     

청 항 10 

9항에 어 , 

상  주 어  지  동 상  상  통신 트워크  통하여 상  상 에게 하는 통

신 스   포함하고,

상  주 어 는,

상  아날 그- 지  변  지  동 상  평균 도  하는 동 득 어 ;

상  동 득 어  지  동 상   거하는  거 ;

상   거  지  동 상  해상도   해상도  변 시키는 스 러;

상  스 러  지  동 상 에  재 움직  역  검 하는 움직  검 ;

상  움직  검  재 움직  역  보에 라, 상  스 러  지  동 상 에

 재 움직  역  한 역  고주   거하는 역 통과 필 ;

상  움직  검  재 움직  역  보에 라, 압   역  보  생시키는 압  

; 

상  압   상  압   역  보에 라, 상  역 통과 필  지  동 상 

에  상  압   역  한 역  압 하고, 압  결과  지  동 상  상  통신 

스에게 하는 압 ; 

상  동 득 어 , 상   거 , 상  스 러, 상  움직  검 , 상  역 통과 필 , 상

압  ,  상  압  동  어하는 어 프 ;  포함한, 감시 라.     

청 항 11 

감시 라들  아날 그 동 상 신 들  지  동 상  변 하고, 변  결과  지  동

상  하 , 상  지  동 상  통신 트워크  통하여 상 들에게 하는 지

 리 에 어 ,

상  감시 라들  아날 그 동 상 신 들  지  동 상  변 하는 아날 그- 지  변

; 

상  아날 그- 지  변  지  동 상 에  재 움직  역  검 하고, 검  재 움

직  역  한 역  고주   거하 , 거 결과  지  동 상  상  통신 트워크

 통하여 상  상 들에게 하는 주 어 ;  포함한, 지   리 .     

청 항 12 

11항에 어 , 상  주 어 는,

상  재 움직  역  한 역  동 상 에 하여 역 통과 필 링  수행하는, 지  

리 .     
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청 항 13 

12항에 어 , 상  역 통과 필 링 ,

상  재 움직  역  한 역  동 상   값들에 십진수 0 보다 크고 십진수 1 보다 

필  계수  곱하는 것 , 지   리 .     

청 항 14 

13항에 어 , 상  필  계수는,

상  재 움직  역  한 역에  과거 움직 - 생 수에 하여 커지는, 지   리 .

   

청 항 15 

12항에 어 , 상  주 어 는,

상  아날 그- 지  변  지  동 상 에  재 움직  역  검 지 않 , 든 

역들  동 상 에 하여 역 통과 필 링  수행하는, 지   리 .         

청 항 16 

12항에 어 , 상  주 어 는,

상  재 움직  역에   상  검 , 상  재 움직  역  한 역  동 상 에 

하여 역 통과 필 링  수행하는, 지   리 . 

청 항 17 

16항에 어 , 상  주 어 는,

상  재 움직  역에  상   상  검 지 않 , 상  재 움직  역  포함한 든 역들

동 상 에 하여 역 통과 필 링  수행하는, 지   리 .

청 항 18 

12항에 어 , 

상  주 어  어에 라, 상  거 결과  지  동 상  압 하고, 압  결과  지  동

상  상  주 어 에게 공하는 압 ;   포함한, 지   리 .     

청 항 19 

18항에 어 , 

상  압 가 상  거 결과  지  동 상  압 함에 어 , 상  재 움직  역  한 

역  지  동 상  압 하는, 지   리 .     

청 항 20 

19항에 어 , 

상  주 어  지  동 상  상  통신 트워크  통하여 상 들에게 하는 통신

스;  

상  주 어  지  동 상 가 는  매체;   포함하고,

상  주 어 는,

상  아날 그- 지  변  지  동 상 에  재 움직  역  검 하는 움직  검 ;

상  움직  검  재 움직  역  보에 라, 상  아날 그- 지  변  지  동

상 에  재 움직  역  한 역  고주   거하고, 거 결과  지  동 상 
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 압  상  상  압 에게 공하는, 역 통과 필 ;

상  움직  검  재 움직  역  보에 라 압   역  보  생시키고, 생 결과

 압   역  보  상  압 에게 공하는 압  ; 

상  움직  검 , 상  역 통과 필 ,  상  압   동  어하고, 상  압  압

결과  동 상  상  통신 스  상   매체에게 하는 어 프 ;  포함한, 지

  리 . 

 

 술  야

본 , 감시 라  지   리 에 한 것 , 보다 상 하게는, 감시 시스 에  사[0001]

는 감시 라  지   리 에 한 것 다. 

 경  술

라    변    들어,  CCD(Charge  Coupled  Device)  또는 CMOS(Complementary  Metal  Oxide[0002]

Semiconductor)  상  술  함  하여, 라는 고해상도  라 -뷰(live-view) 동 상

 생 할 수 다.

하지만, 통신 트워크  상태나 클라 언트 단말 들  능 등과 하여, 고해상도  라 -뷰(live-view)[0003]

동 상 가 통신 트워크  통하여 클라 언트 단말 들에게 는 것  하지 않다.

라 , 지  동 상  통신 트워크  통하여 클라 언트 단말 들 또는 트워크  리 에[0004]

게 하는 감시 라  경우,   양   하여 감시 라 내에   압 에 하

여 지  동 상 가 압 다.

또한, 감시 라들  아날 그 동 상  수신하는 지   리  경우, 지  [0005]

리  내에  아날 그 동 상 가 지  동 상  변 고,     양  

 하여  압 에 하여 지  동 상 가 압 , 압  지  동 상 가 통신 

트워크  통하여 클라 언트 단말 들에게 다.

라 , 래  감시 라 또는 래  지   리 에 하 , 통신 트워크  역폭   경우[0006]

에  압  압  결과  지  동 상 가 므 , 클라 언트 단말 들에  하지 못

한 동 상들  스플 다.  에 라, 클라 언트 단말 들에  감시 과가 어지게 다.  

행 술 헌

특허 헌

(특허 헌 0001) 한  공개특허 2009-0062049  ( 원  : 삼 (주),   ; 상  압  처리[0007]

   한 상  압  과, 상  압  시스 ). 

 내

해결하 는 과

본  실시 들 , 상  어진  양 에도 하고 사 에게 과  동 상  [0008]

상 에게 할 수 는 감시 라  지   리  공하고  한다.

과  해결 수단

본   에 하 , 지  동 상  취득하고, 취득 결과  지  동 상  통신 [0009]

트워크  통하여 어도 한 상 에게 하는 감시 라에 어 , 학계,  변 , 아날 그-

지  변 ,  주 어  포함한다.
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상   변 는 상  학계   아날 그 동 상 신  변 한다.[0010]

상  아날 그- 지  변 는 상   변  아날 그 동 상 신  지  동 상  변[0011]

한다.

상  주 어 는, 상  아날 그- 지  변  지  동 상 에  재 움직  역  검 하[0012]

고, 검  재 움직  역  한 역  고주   거하 , 거 결과  지  동 상 

상  통신 트워크  통하여 상  상 에게 한다.

본  다  에 하 , 감시 라들  아날 그 동 상 신 들  지  동 상  변[0013]

하고, 변  결과  지  동 상  하 , 상  지  동 상  통신 트워크  통하여 

상 들에게 하는 지   리 에 어 , 아날 그- 지  변   주 어  포함한다.

상  아날 그- 지  변 는 상  감시 라들  아날 그 동 상 신 들  지  동 상 [0014]

변 한다.

상  주 어 는, 상  아날 그- 지  변  지  동 상 에  재 움직  역  검 하[0015]

고, 검  재 움직  역  한 역  고주   거하 , 거 결과  지  동 상 

상  통신 트워크  통하여 상  상 들에게 한다.

 과

본  실시 들  상  감시 라 또는 상  지   리 에 하 , 지  동 상 에[0016]

재 움직  역  검 고, 검  재 움직  역  한 역  고주   거 , 거 결과

지  동 상 가 통신 트워크  통하여 상 에게 다.

라 , 상  재 움직  역  한 역  고주   역 통과 필 링 등에 하여 거 므 , 감[0017]

시에 필 한 역에   양   수 다.  라 , 상  어진  양 에도 하고

사 에게 과  동 상  상 에게 할 수 다.

 들어, 상  고주   거  결과  지  동 상 가 가  압 어  경우, 상[0018]

 어진  양  압 므 , 상  낮  압  하 라도 압  결과   양  상

 가하지 않  수 다.  또한, 상  낮  압   수 에 라, 감시에 필 한 재

움직  역  보다 해질 수 다.

도  간단한 

도 1  본  1 실시  감시 라들  채  감시 시스  보여주는 도 다.[0019]

도 2는 도 1  어느 한 감시 라  내   보여주는 도 다.

도 3  도 2  주 어  동  1  보여주는 도 다.

도 4는 어느 한 움직  역  검  동 상 프  보여주는 도 다.

도 5는 도 4  재 움직  역  한 역에 하여 사  역 통과 필  3 * 3 마스크    보

여주는 도 다.

도 6  도 2  주 어  동  2  보여주는 도 다.

도 7  도 2  주 어  동  3  보여주는 도 다.

도 8  도 2  주 어  내     보여주는 도 다.

도 9는 본  2 실시  지   리 가 채  감시 시스  보여주는 도 다.

도 10  도 9  지   리  내   보여주는 도 다.

도 11  도 10  주 어  동  1  보여주는 도 다.

도 12는 도 10  주 어  동  2  보여주는 도 다.

도 13  도 10  주 어  동  3  보여주는 도 다.
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도 14는 도 10  주 어  내     보여주는 도 다.

 실시하  한 체  내

하    첨  도  본 에  동  해하  한 것 , 본 술 야  통상  술 가[0020]

하게 할 수 는  생략  수 다. 

또한 본   도  본  한하  한  공  것  아니고, 본  는 청  [0021]

에 하여 해 야 한다.  본 에  사  어들  본  가  하게 할 수 도  본 

 술  사상에 합하는 미  개  해 어야 한다.

하 첨  도  참 하  본  합한 실시 에 하여 상 하게 한다.  또한, 본   도[0022]

에 어 , 실질  동 한 능  갖는  에 하여 동 한  여함  복 

 생략한다.

도 1  본  1 실시  감시 라들(101a 내지 101n)  채  감시 시스  보여 다.  [0023]

도 1에  참   DIMA는, 감시 라들(101a 내지 101n) 각각  통신 트워크(103)  들어, [0024]

에 거나, 통신 트워크(103)  클라 언트 단말 들(104a 내지 104m) 각각에 는 지  동

상  가리킨다.

참   DIMAT는, 통신 트워크(103)  트워크  리 (NVR : Network Video Recorder, 102)에[0025]

거나, 트워크  리 (NVR, 102)  통신 트워크(103)에 는 다  지  동 상 

 가리킨다.

도 1  참 하 , 트워크  리 (NVR, 102)는 통신 트워크(103)  들어,  통하여 감시[0026]

라들(101a 내지 101n)  클라 언트 단말 들(104a 내지 104m)에 연결 다.  

본 실시  감시 라들(101a 내지 101n) 각각 , 지  동 상 (DIMA)  취득하고, 취득 결과  지[0027]

 동 상 (DIMA)  통신 트워크(103)  통하여 어도 한 상 에게 한다.  

도 1  감시 시스  경우, 본  1 실시  감시 라들(101a 내지 101n)  상 는 트워크[0028]

 리 (NVR, 102) 다.  하지만, 본  1 실시  감시 라들(101a 내지 101n)  통신 트워

크(103)  통하여 직  클라 언트 단말 들(104a 내지 104m)에게 지  동 상  할 수도 다.

,  본  1  실시  감시 라들(101a  내지 101n)  상 는 클라 언트 단말 들(104a  내지

104m)  수도 다.  

트워크  리 (NVR, 102)는 채  별  수신 는 킷들(packets)   리에 하  [0029]

 한다.  , 트워크  리 (NVR, 102)는,  리에  채  별   동 상 

클라 언트 단말 들(104a 내지 104m)에 하고,  매체에 한다. 

본 실시  감시 라들(101a 내지 101n)에 해 는 도 2 내지 8  참 하여 상   것 다.[0030]

도 2는 도 1  어느 한 감시 라(101n)  내   보여 다.  도 1  2  참 하여 본 실시  감시[0031]

라(101n)  내    동  하  다 과 같다.

본 실시  감시 라(101n)는 학계(OPS),  변 (OEC), 아날 그- 지  변 (ADC : Analog-to-[0032]

Digital  Converter,  201),  타  (202),  다 나믹  램(DRAM  :  Dynamic  Random  Access  Memory,  204),

EEPROM(Electrically Erasable and Programmable Read Only Memory, 205), 플래시 리(FM : Flash Memory,

206), 주 어 (207),  통신 스(209)  포함한다.

 필  포함한 학계(OPS)는 피사체   학  처리한다.  [0033]

CCD(Charge  Coupled  Device)  또는 CMOS  (Complementary  Metal-Oxide-  Semiconductor)   변 (OEC)는[0034]

학계(OPS)    아날 그 신  변 시킨다.  여 에 , 주 어 (207)는 타  (20

2)  어하여  변 (OEC)  아날 그- 지  변 (201)  동  어한다.  

아날 그- 지  변 (ADC, 201)는,  변 (OEC)  아날 그 동 상 신  처리하여, 그 고주[0035]

 거하고 진폭  한 후,  지  동 상 (DIM1)  변 시킨다.    지  동 상 
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(DIM1)는 주 어 (207)에 다.    

타  (202)는  주  어 (207)  동  신 에  라   변 (OEC)  아날 그- 지  변[0036]

(ADC, 201)  동  어한다.

다 나믹  램(DRAM,  204)에는  주  어 (207)  지  동 상  가  시  다.[0037]

EEPROM(Electrically Erasable and Programmable Read Only Memory, 205)에는 주 어 (207)  동 에 필 한

프 그램  다.  플래시 리(FM, 206)에는 주 어 (207)  동 에 필 한  가 다.

주 어 (207)는 통신 스(209)  통하여 상  트워크  리 (NVR, 102)  통신하[0038]

, 지  동 상 (DIMA)  트워크  리 (NVR, 102)에게 한다.

여 에 , 주 어 (207)는, 아날 그- 지  변 (201)  지  동 상 (DIM1)에  재 움직[0039]

 역  검 하고, 검  재 움직  역  한 역  고주   거하 , 거 결과  지

동 상 (DIMA)  통신 스(209)  통신 트워크(103)  통하여 상  트워크 

리 (NVR, 102)에게 한다.  본 실시  경우, 주 어 (207)는 재 움직  역  한 역  동

상 에 하여 역 통과 필 링  수행한다.

라 , 재 움직  역  한 역  고주   역 통과 필 링 등에 하여 거 므 , 감시에[0040]

필 한 역에   양   수 다.  라 , 상  어진  양 에도 하고 사

에게 과  동 상  상 에게 할 수 다.

 들어, 고주   거  결과  지  동 상 가 가  압 어  경우, 상[0041]

 어진  양  압 므 , 상  낮  압  하 라도 압  결과   양  상

 가하지 않  수 다.  또한, 상  낮  압   수 에 라, 감시에 필 한 재 움직

 역  보다 해질 수 다.

도 3  도 2  주 어 (207)  동  1  보여 다.  도 4는 어느 한 움직  역  검  동 상 프[0042]

(40)  보여 다.  도 4에  참   402a는 움직  상  가리킨다.  도 5는 도 4  재 움직  역

(402)  한 역(401)에 하여 사  역 통과 필  3 * 3 마스크(501)    보여 다.

도 3  심  도 2 내지 5  참 하여, 주 어 (207)  동  1  하  다 과 같다.[0043]

주 어 (207)는 아날 그- 지  변 (ADC, 201)  지  동 상 (DIM1)  평균 도  한[0044]

다(단계 S301).

또한, 주 어 (207)는 지  동 상  (noise)  거한다(단계 S303). [0045]

그리고, 주 어 (207)는 지  동 상  해상도   해상도  변 시킨다(단계 S305). [0046]

다 에, 주 어 (207)는 지  동 상 에  재 움직  역  검 한다(단계 S307).[0047]

상  단계 S307에  재 움직  역(402)  검 었 (단계 S309), 주 어 (207)는 재 움직  역[0048]

(402)  한 역(401)  동 상 에 하여 역 통과 필 링  수행하여 고주   거한다(단

계 S311).

본 실시  경우, 역 통과 필 링 , 재 움직  역(402)  한 역(401)  동 상   값[0049]

들에 십진수 0 보다 크고 십진수 1 보다  필  계수  곱하는 것 다.   들어, 필  계수가 1/9  3 *

3  마스크(501)가 사 어, 재 움직  역(402)  한 역(401)  동 상   값들  각각

1/9  다. 

여 에 , 상  필  계수는 재 움직  역(402)  한 역(401)에  과거 움직 - 생 수에 하[0050]

여 커진다.   들어, 재 움직  역(402)  한 역(401)에  과거 움직 - 생 수가 14  필

 계수는 1/9 고, 재 움직  역(402)  한 역(401)에  과거 움직 - 생 수가 7  필  계

수는 1/18  다.  에 라, 재 움직  역(402)  한 역(401)  도에 하여 그 도가

결  수 다.

상  단계 S307에  재 움직  역  검 지 않았 (단계 S309), 주 어 (207)는 든 역들(401 [0051]
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402)  동 상 에 하여 역 통과 필 링  수행하여 고주   거한다(단계 S313).

다 에, 주 어 (207)는, 지  동 상  압 하고, 압  결과  동 상  상 [0052]

트워크  리 (도 1  102)에게 한다(단계 S315).  , 경우에 라  지  동 상 는

압  수행 지 않  상태에   수도 다. 

상  단계들 S301 내지 S315는 료 신 가 생  지 주  복 다(단계 S317).[0053]

도 6  도 2  주 어  동  2  보여 다.  도 6  심  도 2  도 4 내지 6  참 하여, 주[0054]

어 (207)  동  2  하  다 과 같다.

주 어 (207)는 아날 그- 지  변 (ADC, 201)  지  동 상 (DIM1)  평균 도  한[0055]

다(단계 S601).

또한, 주 어 (207)는 지  동 상  (noise)  거한다(단계 S603). [0056]

그리고, 주 어 (207)는 지  동 상  해상도   해상도  변 시킨다(단계 S605). [0057]

다 에, 주 어 (207)는 지  동 상 에  재 움직  역  검 한다(단계 S607).[0058]

상  단계 S607에  재 움직  역  검 지 않았 (단계 S609), 주 어 (207)는 든 역들(401 [0059]

402)  동 상 에 하여 역 통과 필 링  수행하여 고주   거한다(단계 S615).

상  단계 S607에  재 움직  역(402)  검 었 (단계 S609), 주 어 (207)는 재 움직  역[0060]

(402)에   상(402a)  검 었는지  단한다(단계 S611).  

여 에 ,  상(402a)  감시 시스  감시 에 라 다양하다.  , 체  술  포함하는 움직[0061]

 검  술  과 하여,  상(402a) , 특  양태  움직 는 사람 또는 동  또는 동차가 

수 고, 특  상  색상  사람 또는 동   수 , 특  건   수도 다.

, 주  움직 는 상들  들어, 람에 하여 들리는 나 , 하는 ,  승강하는 엘[0062]

리  등  움직 는 상  아니라고  수 다.

상  단계 S611에   상(402a)  검 지 않았 , 주 어 (207)는 든 역들(401  402)  동[0063]

상 에 하여 역 통과 필 링  수행하여 고주   거한다(단계 S615).

상  단계 S611에   상(402a)  검 었 , 주 어 (207)는 재 움직  역(402)  한 역[0064]

(401)  동 상 에 하여 역 통과 필 링  수행하여 고주   거한다(단계 S613).

다 에, 주 어 (207)는, 지  동 상  압 하고, 압  결과  동 상  상 [0065]

트워크  리 (도 1  102)에게 한다(단계 S617).  , 경우에 라  지  동 상 는

압  수행 지 않  상태에   수도 다. 

상  단계들 S601 내지 S617  료 신 가 생  지 주  복 다(단계 S619).[0066]

도 7  도 2  주 어 (207)  동  3  보여 다.  도 7  심  도 2, 4, 5  7  참 하여, 주[0067]

어 (207)  동  3  하  다 과 같다.

주 어 (207)는 아날 그- 지  변 (ADC, 201)  지  동 상 (DIM1)  평균 도  한[0068]

다(단계 S701).

또한, 주 어 (207)는 지  동 상  (noise)  거한다(단계 S703). [0069]

그리고, 주 어 (207)는 지  동 상  해상도   해상도  변 시킨다(단계 S705). [0070]

다 에, 주 어 (207)는 지  동 상 에  재 움직  역  검 한다(단계 S707).[0071]

상  단계 S707에  재 움직  역(402)  검 었 (단계 S709), 주 어 (207)는 재 움직  역[0072]

(402)  한 역(401)  동 상 에 하여 역 통과 필 링  수행한다(단계 S711).  또한, 주 어

(207)는 재 움직  역(402)  한 역(401)  동 상  압 하고, 압  결과  동 상 

 상  트워크  리 (도 1  102)에게 한다(단계 S713). 

상  단계 S707에  재 움직  역  검 지 않았 (단계 S709), 주 어 (207)는 든 역들(401 [0073]
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402)  동 상 에 하여 역 통과 필 링  수행하여 고주   거한다(단계 S715).  또한, 주

어 (207)는 든 역들(401  402)  지  동 상  압 하고, 압  결과  동 상  

상  트워크  리 (도 1  102)에게 한다(단계 S717). 

상  단계들 S701 내지 S717  료 신 가 생  지 주  복 다(단계 S317).[0074]

도 8  도 2  주 어 (207)  내     보여 다.  도 8  심  도 2  8  참 하여 주 [0075]

어 (207)  내     하  다 과 같다. 

주 어 (207)는 동 득 어 (AGC, 801),  거 (802), 스 러(803), 움직  검 (804), 역[0076]

통과 필 (LPF : Low Pass Filter, 805), 압  (806), 압 (807),  어 프 (808)  포함한다.

동 득 어 (AGC, 801)는 아날 그- 지  변 (ADC, 201)  지  동 상 (DIM1)  평균[0077]

도  한다.

 거 (802)는 동 득 어 (AGC, 801)  지  동 상 (DIM2)  (noise)  거[0078]

한다.

스 러(803)는   거 (802)  지  동 상  (DIM3)  해상도   해상도[0079]

변 시킨다.

움직  검 (804)는 스 러(803)  지  동 상 (DIM4)에  재 움직  역  검 한다.[0080]

역 통과 필 (LPF, 805)는, 움직  검 (804)  재 움직  역  보에 라, 스 러(803)[0081]

 지  동 상 (DIM4)에  재 움직  역  한 역  고주   거한다.

압  (806)는, 움직  검 (804)  재 움직  역  보에 라, 압   역(806)  [0082]

보  생시킨다.

압 (807)는, 압  (806)  압   역  보에 라, 역 통과 필 (LPF, 805)[0083]

지  동 상 (DIM5)에  압   역  한 역  압 하고, 압  결과  지  동 상 

(DIMA)  통신 스(CI, 209)에게 한다.

어 프 (808)는 동 득 어 (AGC, 801),  거 (802), 스 러(803), 움직  검 (804),[0084]

역 통과 필 (LPF, 805), 압  (806),  압 (807)  동  어한다.

도 9는 본  2 실시  지   리 (902)가 채  감시 시스  보여 다.  [0085]

도 9  참 하 , 감시 라들(901a 내지 901n)  아날 그 동 상 신 들(SVID1 내지 SVID(n))  지  [0086]

리 (902)에게 한다.

본  2 실시  지   리 (902)는, 감시 라들(901a 내지 901n)  아날 그[0087]

동 상 신 들(SVID1  내지 SVID(n))  지  동 상  변 하고, 변  결과  지  동 상 (DIMAT)

 하 , 지  동 상 (DIMAT)  통신 트워크(903)  통하여 상 들(904a 내지 904m)에게 

한다.  본 실시  경우, 통신 트워크(903)는 고, 상 들(904a 내지 904m)  클라 언트 단

말 들 다.  도 9에  참   DIMAT는 지   리 (902)  통신 트워크(903)  는 

지  동 상  ,  그리고  참   DIMA는  통신  트워크(903)  클라 언트  단말 들(904a  내지

904m) 각각에 는 지  동 상  가리킨다. 

본 실시  지   리 (902)에 해 는 도 10 내지 14  참 하여 상   것 다.[0088]

도 10  도 9  지   리 (902)  내   보여 다.  도 9  10  참 하여 본 실시  지[0089]

  리 (902)  내    동  하  다 과 같다.

본 실시  지   리 (902)는 아날 그- 지  변 (1001),  통신 스(1005),  램(RAM  :[0090]

Random Access Memory, 1006), 주 어 (1007), 압 (1008),   매체(109)  포함한다.  , 경우에

라 압 (1008)가 사 지 않  수도 다.
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아날 그- 지  변 (1001)는 감시 라들(901a  내지 901n)  아날 그 동 상 신 들(SVID1  내지[0091]

SVID(n))  지  동 상 (DIMA1 내지 DIMA(n))  변 한다.

램(RAM, 1006)에  하  동 하는 주 어 (1007)는, 압 (1008)  어하여 각 채  지[0092]

동 상 (DIMA1 내지 DIMA(n))  압 하고, 압  결과  지  동 상 (DIMAT)   매체(1009)에 

한다.  또한, 주 어 (1007)는 압  결과  지  동 상 (DIMAT)  통신 스(1005)  통하여

클라 언트 단말 들(904a 내지 904m) 각각에게 한다.  

여 에 ,  주  어 (1007)는,  아날 그- 지  변 (1001)  지  동 상  (DIMA1  내지  DIMA[0093]

(n))에  재 움직  역(도 4  402)  검 하고, 검  재 움직  역(402)  한 역(도 4  40

1)  고주   거하 , 거 결과  지  동 상 (DIMAT)  통신 스(1005)  통신 트

워크(903)  통하여 상 들  클라 언트 단말 들(904a 내지 904m) 각각에게 한다.  본 실시

경우, 주 어 (1007)는 재 움직  역(402)  한 역(401)  동 상 에 하여 역 통과 필

링  수행한다.

라 ,  재  움직  역(402)  한  역(401)  고주   역  통과  필 링  등에  하여[0094]

거 므 , 감시에 필 한 역에   양   수 다.  라 , 상  어진  양

에도  하고  사 에게  과  동 상  가  상  들  클라 언트  단말 들(904a  내지

904m) 각각에게  수 다.

 들어, 고주   거  결과  지  동 상 가 압 (1008)에 하여 가  압 어[0095]

 경우, 상  어진  양  압 므 , 상  낮  압  하 라도 압  결과

 양  상  가하지 않  수 다.  또한, 상  낮  압   수 에 라, 감

시에 필 한 재 움직  역  보다 해질 수 다.

도 11  도 10  주 어 (1007)  동  1  보여 다.  도 11  동  아날 그- 지  변 (100[0096]

1)  각각  지  동 상 (DIMA1 내지 DIMA(n))에 하여 개별  수행 다.  도 11  심

도 4, 5, 9, 10  11  참 하여, 주 어 (1007)  동  1  하  다 과 같다.  

주 어 (1007)는 아날 그- 지  변 (1001)  각각  지  동 상 (DIMA1 내지 DIMA(n))에[0097]

재 움직  역  검 한다(단계 S1101).

상  단계 S1101에  재 움직  역(402)  검 었 (단계 S1103), 주 어 (1007)는 재 움직  역[0098]

(402)  한 역(401)  동 상 에 하여 역 통과 필 링  수행하여 고주   거한다(단

계 S1105).

본 실시  경우, 역 통과 필 링 , 재 움직  역(402)  한 역(401)  동 상   값[0099]

들에 십진수 0 보다 크고 십진수 1 보다  필  계수  곱하는 것 다.   들어, 필  계수가 1/9  3 *

3  마스크(501)가 사 어, 재 움직  역(402)  한 역(401)  동 상   값들  각각

1/9  다. 

여 에 , 상  필  계수는 재 움직  역(402)  한 역(401)에  과거 움직 - 생 수에 하[0100]

여 커진다.   들어, 재 움직  역(402)  한 역(401)에  과거 움직 - 생 수가 14  필

 계수는 1/9 고, 재 움직  역(402)  한 역(401)에  과거 움직 - 생 수가 7  필  계

수는 1/18  다.  에 라, 재 움직  역(402)  한 역(401)  도에 하여 그 도가

결  수 다.

상  단계 S1101에  재 움직  역  검 지 않았 (단계 S1103), 주 어 (1007)는 든 역들(401[0101]

 402)  동 상 에 하여 역 통과 필 링  수행하여 고주   거한다(단계 S1107).

다 에, 주 어 (1007)는, 지  동 상  압 하고, 압  결과  동 상 (DIMAT)   매체[0102]

(1009)에 하 , 압  결과  동 상 (DIMAT)  통신 스(1005)  통하여 클라 언트 단말 들

(904a 내지 904m) 각각에게 한다(단계 S1109).  , 경우에 라  지  동 상 는 압  수행

지 않  상태에     수 다. 

공개특허 10-2015-0085669

- 11 -



상  단계들 S1101 내지 S1109는 료 신 가 생  지 주  복 다(단계 S1111).[0103]

도 12는 도 10  주 어 (1007)  동  2  보여 다.  도 12  동  아날 그- 지  변 (100[0104]

1)  각각  지  동 상 (DIMA1 내지 DIMA(n))에 하여 개별  수행 다.  도 12  심

도 4, 5, 9, 10,  12  참 하여, 주 어 (1007)  동  2  하  다 과 같다.

주 어 (1007)는 아날 그- 지  변 (1001)  각각  지  동 상 (DIMA1 내지 DIMA(n))에[0105]

재 움직  역  검 한다(단계 S1201).

상  단계 S1201에  재 움직  역  검 지 않았 (단계 S1203), 주 어 (1007)는 든 역들(401[0106]

 402)  동 상 에 하여 역 통과 필 링  수행하여 고주   거한다(단계 S1209).

상  단계 S1201에  재 움직  역(402)  검 었 (단계 S1203), 주 어 (1007)는 재 움직  역[0107]

(402)에   상(402a)  검 었는지  단한다(단계 S1205).  

여 에 ,  상(402a)  감시 시스  감시 에 라 다양하다.  , 체  술  포함하는 움직[0108]

 검  술  과 하여,  상(402a) , 특  양태  움직 는 사람 또는 동  또는 동차가 

수 고, 특  상  색상  사람 또는 동   수 , 특  건   수도 다.

, 주  움직 는 상들  들어, 람에 하여 들리는 나 , 하는 ,  승강하는 엘[0109]

리  등  움직 는 상  아니라고  수 다.

상  단계 S1205에   상(402a)  검 지 않았 , 주 어 (1007)는 든 역들(401  402)  동[0110]

상 에 하여 역 통과 필 링  수행하여 고주   거한다(단계 S1209).

상  단계 S1205에   상(402a)  검 었 , 주 어 (1007)는 재 움직  역(402)  한 [0111]

역(401)  동 상 에 하여 역 통과 필 링  수행하여 고주   거한다(단계 S1207).

다 에, 주 어 (1007)는, 지  동 상  압 하고, 압  결과  동 상 (DIMAT)   매체[0112]

(1009)에 하 , 압  결과  동 상 (DIMAT)  통신 스(1005)  통하여 클라 언트 단말 들

(904a 내지 904m) 각각에게 한다(단계 S1211).  , 경우에 라  지  동 상 는 압  수행

지 않  상태에     수 다. 

상  단계들 S1201 내지 S1211  료 신 가 생  지 주  복 다(단계 S1213).[0113]

도 13  도 10  주 어 (1007)  동  3  보여 다.  도 13  동  아날 그- 지  변 (100[0114]

1)  각각  지  동 상 (DIMA1 내지 DIMA(n))에 하여 개별  수행 다.  도 13  심

도 4, 5, 9, 10,  13  참 하여, 주 어 (1007)  동  3  하  다 과 같다.

주 어 (1007)는 아날 그- 지  변 (1001)  각각  지  동 상 (DIMA1 내지 DIMA(n))에[0115]

재 움직  역  검 한다(단계 S1301).

상  단계 S1301에  재 움직  역  검 지 않았 (단계 S1303), 주 어 (1007)는, 든 역들(401[0116]

 402)  동 상 에 하여 역 통과 필 링  수행하여 고주   거한다(단계 S1309).  또한,

주 어 (1007)는, 든 역들(401  402)  지  동 상  압 하고, 압  결과  동 상 

(DIMAT)   매체(1009)에 하 , 압  결과  동 상 (DIMAT)  통신 스(1005)  통하여 클

라 언트 단말 들(904a 내지 904m) 각각에게 한다(단계 S1311).

상  단계 S1301에  재 움직  역  검 었 (단계 S1303),  주 어 (1007)는,  재 움직  역[0117]

(402)  한 역(401)  동 상 에 하여 역 통과 필 링  수행하여 고주   거한다(단

계 S1305).  또한, 주 어 (1007)는, 재 움직  역(402)  한 역(401)  지  동 상 

압 하고, 압  결과  동 상 (DIMAT)   매체(1009)에 하 , 압  결과  동 상 (DIMAT)

통신 스(1005)  통하여 클라 언트 단말 들(904a 내지 904m) 각각에게 한다(단계 S1307).

상  단계들 S1301 내지 S1311  료 신 가 생  지 주  복 다(단계 S1313).[0118]

도 14는 도 10  주 어 (1007)  내     보여 다.  도 14  심  도 10  14  참 하여[0119]
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주 어 (1007)  내     하  다 과 같다. 

주 어 (1007)는 움직  검 (1401), 역 통과 필 (LPF : Low Pass Filter, 1403), 압  (1405),[0120]

 어 프 (1407)  포함한다

움직  검 (1401)는  아날 그- 지  변 (1001)  각각  지  동 상  (DIMA1  내지  DIMA[0121]

(n))에  재 움직  역  검 한다.

역 통과 필 (LPF, 1403)는, 움직  검 (1401)  재 움직  역  보에 라, 아날 그- 지[0122]

변 (1001)  각각  지  동 상 (DIMA1 내지 DIMA(n))에  재 움직  역  한 역

고주   거하고, 거 결과  지  동 상  압  상  압 (1008)에게 공한다.

압  (1405)는, 움직  검 (1401)  재 움직  역  보에 라 압   역  보[0123]

생시키고, 생 결과  압   역  보  압 (1008)에게 공한다.

어 프 (1407)는, 움직  검 (1401), 역 통과 필 (LPF, 1403),  압  (1405)  동  [0124]

어하고, 압 (1008)  압  결과  동 상 (DIMAT)  통신 스(1005)   매체(1009)

에게 한다.

상   같 , 본  실시 들  감시 라 또는  리 에 하 , 지  동 상 [0125]

에  재 움직  역  검 고, 검  재 움직  역  한 역  고주   거 , 거

결과  지  동 상 가 통신 트워크  통하여 상 에게 다.

라 , 재 움직  역  한 역  고주   역 통과 필 링 등에 하여 거 므 , 감시에[0126]

필 한 역에   양   수 다.  라 , 상  어진  양 에도 하고 사

에게 과  동 상  상 에게 할 수 다.

 들어, 고주   거  결과  지  동 상 가 가  압 어  경우, 상[0127]

 어진  양  압 므 , 상  낮  압  하 라도 압  결과   양  상

 가하지 않  수 다.  또한, 상  낮  압   수 에 라, 감시에 필 한 재 움직

 역  보다 해질 수 다.

지 본 에 하여 람직한 실시  심  살펴보았다.  본  하는 술 야에  통상[0128]

지식  가진 는 본  본질  특 에  어나지 않는 에  변  태  본  할 수 

 해할 것 다. 

그러므  상  개시  실시 는 한   아니라  에  고 어야 한다.  본  [0129]

는 술한  아니라 특허청 에 나타나 , 특허청 에 해 청    청  과

균등한 들  본 에 포함  것  해 어야 한다.

산업상 가능

감시 시스   동 상  시스 에 도  가능  다.[0130]

 

101a 내지 101n : 감시 라들, 102 :  리 ,[0131]

103 : 통신 트워크,   104a 내지 104m : 클라 언트 단말 들,

OPS : 학계,    OEC :  변 ,

201 : 아날 그- 지  변 , 202 : 타  ,

204 : 다 나믹 램,   205 : EEPROM,   

206 : 플래시 리,   207 : 주 어 ,  

209 : 통신 스,  40 : 동 상 프 ,

401 : 재 움직  역  한 역,
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402 : 재 움직  역,   402a : 움직  상,

501 : 역 통과 필  3 * 3 마스크   ,

801 : 동 득 어 ,  802 :  거 , 

803 : 스 러,    804 : 움직  검 , 

805 : 역 통과 필 ,   806 : 압  , 

807 : 어 프 ,   901a 내지 901n : 감시 라들,

902 :  리 ,   903 : 통신 트워크,   

904a 내지 904m : 클라 언트 단말 들,

1001 : 아날 그- 지  변 , 1005 : 통신 스,

1006 : 램(RAM),   1007 : 주 어 ,  

1008 : 압 ,   1009 :  매체,

1401 : 움직  검 ,   1403 : 역 통과 필 ,  

1405 : 압  ,    1407 : 어 프 . 
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