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Beschreibung
HINTERGRUND DER ERFINDUNG

[0001] Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf
ein Verfahren zum Anzeigen eines sich bewegenden
Objekts, das ein Objekt, das sich im Sichtfeld einer
Uberwachungskamera usw. bewegt, von einem Bild
extrahiert, das eine Aufnahmekamera erzeugt, und
es auf dem Anzeigegerat anzeigt, ein Anzeigesys-
tem, das nach dem Verfahren arbeitet, und ein Pro-
grammspeichermedium hierfur.

[0002] Die Uberwachung von mit Aufnahmekame-
ras erzeugten Videoaufnahmen erfolgt an verschie-
denen Platzen wie etwa Stral3en, BahnlUbergangen,
Dammen und Selbstbedienungsladen. Ziel ist es, das
Auftreten von Unfallen und Verbrechen durch Beob-
achtung der Objekte zu verhindern, die an diesen be-
stimmten Platzen auftauchen. Verdachtig aussehen-
de Personen werden zum Beispiel in Selbstbedie-
nungsladen tberwacht, und es wird Uberwacht, ob
Menschen in Bereiche wie Damme eindringen, deren
Betreten absolut verboten ist. Es ist heute allgemein
tiblich, dass diese Uberwachung in einer Weise aus-
geflhrt wird, dass eine Person sich die Videobilder in
Echtzeit ansieht oder dass die Videobilder auf einem
Speichermedium wie etwa Videoband aufgezeichnet
und anschlieRend kontrolliert werden, so dass die
Uberwachung eine zeitaufwéndige Aktivitat ist. Unter
solchen Umstanden ist die Automatisierung der Vide-
olberwachung mit einem Computer erforderlich. Ver-
schiedene Verfahren sind bereits vorgeschlagen wor-
den.

[0003] In der Arbeit von Nakai et al. in ,The Trans-
actions of the Institute of Electronics, Information und
Communication", D-ll, Vol. J77-D-ll, Nr. 7, S.
1209-1218, 1994 (nachstehend als erstes Referenz-
dokument bezeichnet) wird ein Verfahren zur auto-
matischen Erfassung eines sich bewegenden Ob-
jekts wie etwa eines Fulligangers usw. aus einem Vi-
deo unter Verwendung eines kontinuierlichen Verar-
beitungsmoduls mit drei Schritten wie Erfassen der
Veranderung, Teilverfolgung und Bewegungsinter-
pretation vorgeschlagen. Dort wird auch Uber einen
Versuch zum Extrahieren der Bewegungsrouten von
Kunden in einem normalen Geschéft berichtet. In der
Arbeit von Nakanishi et al. in , The Transactions of the
Institute of Electronics, Information und Communica-
tion", D-Il, Vol. J77-D-Il, Nr. 9, S. 1716-1726, 1994
(nachstehend als zweites Referenzdokument be-
zeichnet) wird ein Verfahren zum automatischen Ex-
trahieren von Fahrzeugen wie etwa Autos, die im
Freien fahren, unter Verwendung der Zeitschlitz-Bild-
verarbeitung vorgeschlagen. In der japanischen Pa-
tent-Offenlegungsschrift 08-221577 bzw. der ihr ent-
sprechenden US-Patentanmeldung 08/601951 durch
den vorliegenden Erwerber wird ein Verfahren zum
Erfassen eines sich bewegenden Objekts im Freien

vorgeschlagen, bei dem ein Schlitz in einem Bild ge-
setzt, die Korrelation des aktuellen Bilds mit dem zu-
vor gespeicherten Bild des Hintergrunds berechnet
und die Veranderung in dem Bild erfasst wird, um da-
durch ein sich bewegendes Objekt zu erkennen. Auf
dem Markt sind bereits Systeme erhaltlich, die sich
bewegende Objekte im Freien Gberwachen kénnen,
zum Beispiel ein System zum automatischen Erken-
nen der Kennzeichen von fahrenden Autos.

ZUSAMMENFASSUNG DER ERFINDUNG

[0004] Bei einem Uberwachungssystem nach dem
Stand der Technik wird das von der Uberwachungs-
kamera erhaltene Video entweder bei der Aufnahme
auf der Uberwachungskamera angezeigt oder die
von der Uberwachungskamera erhaltenen Bilder
werden gesammelt und spater kontrolliert, so dass
die erforderliche Zeit zur Uberwachung des Videos
entweder der Aufnahmezeit des Videos entspricht
oder nur auf die Wiedergabezeit bei Wiedergabe mit
schnellem Vorlauf verkirzt ist. Daher ist die Effizienz
der Arbeit des Bedieners der Uberwachungskamera
nicht verbessert worden.

[0005] Bei dem Versuch von Nakai et al. werden die
Bewegungsrouten von Kunden in einem Geschaft
extrahiert, aber es wird nicht erlautert, wie die extra-
hierten Routen mit den Bildern von Kunden in Verbin-
dung gebracht werden, die die extrahierten Routen
passiert haben. Dariber hinaus wird das Video vom
Inneren des Geschéafts mit einem Videorecorder auf-
gezeichnet, und das aufgezeichnete Video wird fir
dieses Extrahieren verwendet. Daher kann dieses
Extrahieren nicht in Echtzeit erfolgen. Aufterdem sind
nach dem von Nakanishi et al. verwendeten Verfah-
ren die Zielobjekte der Uberwachung auf Autos usw.
beschrankt, die sich mit konstanter Geschwindigkeit
geradeaus bewegen. Bei dem in der japanischen Pa-
tent-Offenlegungsschrift 08-221577 bzw. der ihr ent-
sprechenden US-Patentanmeldung 08/601951 wird
nur die Bewegungscharakteristik verwendet, um ein
sich bewegendes Objekt zu erfassen. Daher besteht
das Problem, dass schaukelnde Teile von Baumen
ebenfalls als Teil von sich bewegenden Objekten er-
fasst werden. Bei dem bereits auf dem Markt erhaltli-
chen System muss eine Operation ausgefihrt wer-
den, um einen Bereich mit einem Bild von Baumen
aus dem Uberwachungsbereich auszuschlieRen, um
die Uberwachung im Freien korrekt durchzufiihren.
Daher ist es nicht méglich, sich bewegende Objekte
automatisch in allen natlrlichen Umgebungen zu
Uberwachen. AufRerdem erfordert das System bei je-
der Anderung der Uberwachungsposition eine kom-
plexe Operation, um die Einstellung der Betriebspa-
rameter zu andern. Daher war es nétig die Einstel-
lung der Betriebsparameter im Voraus vorzunehmen,
um sich bewegende Objekte in einer natirlichen Um-
gebung mit Baumen am StralRenrand und verschie-
denen Baumen im Videobild korrekt zu erfassen.
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[0006] In EP-A-0 614 155 (Elta Electronics Indus-
tries) vom 7. September 1994 (1994-09-07), dem Do-
kument zum Stand der Technik, ist ein Videosystem
zur Einbruchserkennung beschrieben, bei dem die
Route des Verdachtigen den erfassten Bildern Uber-
lagert wird. Entsprechend den Alarmbedingungen in
Zusammenhang mit einem vom Anwender festgeleg-
ten Bereich, in dem vermutlich eine Bewegung eines
Eindringlings zu erwarten ist, wird ein Standbild der
Szene mit Zeitinformationen gespeichert. Fir die Be-
wegungserkennung werden auch mehrere Szenen-
zellen benutzt, und die zeitveranderliche Pixelintensi-
tat wird auf der Ebene der Szenenzellen erfasst.

[0007] Ein Ziel der vorliegenden Erfindung ist die
Bereitstellung eines Verfahrens zum Anzeigen sich
bewegender Objekte, das die Arbeitslast fir den Be-
diener bei der Kontrolle der sich bewegenden Objek-
te in dem Video verringern kann, und ein Anzeigesys-
tem mit diesem Verfahren.

[0008] Ein weiteres Ziel der vorliegenden Erfindung
ist die Bereitstellung eines Verfahrens zum Anzeigen
sich bewegender Objekte, das die vorstehend er-
wahnte Arbeitslast fur den Bediener in verschiede-
nen natirlichen Umgebungen verringern kann, und
ein System unter Verwendung desselben.

[0009] Um diese Ziele zu erreichen, fihren das Ver-
fahren zum Anzeigen eines sich bewegenden Ob-
jekts und das Anzeigesystem nach der vorliegenden
Erfindung die Schritte nach Anspruch 1 aus.

KURZBESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN

[0010] Fig.1 zeigt ein schematisches Blockdia-
gramm einer Ausfiihrungsform des Anzeigesystems
fur ein sich bewegendes Objekt nach der vorliegen-
den Erfindung.

[0011] FEig. 2 zeigt ein Diagramm mit einem Beispiel
fur eine Bildschirmanzeige auf dem Anzeigegeréat in
der Vorrichtung nach Eig. 1.

[0012] Fig. 3 zeigt ein Ablaufdiagramm des Pro-
gramms zum Anzeigen eines sich bewegenden Ob-
jekts, wie es in der Vorrichtung nach Fig. 1 ausge-
fhrt wird.

[0013] Fig. 4 zeigt ein Diagramm mit einer Liste des
Programms und der Daten, die in der Vorrichtung
nach Fig. 1 verwendet werden.

[0014] Fig. 5 zeigt ein Diagramm mit dem Format
der Datenstruktur fir das Bild eines sich bewegenden
Objekts mit einer Route, zusammen mit den in Fig. 2
gezeigten Daten.

[0015] Fig. 6 zeigt ein Ablaufdiagramm eines Teils
der Bewegungscharakteristik-Extraktionsverarbei-

tung (200) in dem Ablaufdiagramm in Fig. 3.

[0016] Fig. 7 zeigt ein Ablaufdiagramm eines weite-
ren Teils der Bewegungscharakteristik-Extraktions-
verarbeitung (200) in dem Ablaufdiagramm in Fig. 3.

[0017] Fig. 8 zeigt ein Ablaufdiagramm eines weite-
ren Teils der Bewegungscharakteristik-Extraktions-
verarbeitung (200) in dem Ablaufdiagramm in Fig. 3.

[0018] Fig. 9 zeigt ein Ablaufdiagramm eines weite-
ren Teils der Bewegungscharakteristik-Extraktions-
verarbeitung (200) in dem Ablaufdiagramm in Fig. 3.

[0019] Fig. 10 zeigt ein Ablaufdiagramm eines wei-
teren Teils der Bewegungscharakteristik-Extraktions-
verarbeitung (200) in dem Ablaufdiagramm in Fig. 3.

[0020] Fig. 11 zeigt ein Ablaufdiagramm eines wei-
teren Teils der Bewegungscharakteristik-Extraktions-
verarbeitung (200) in dem Ablaufdiagramm in Fig. 3.

[0021] Fig. 12 zeigt ein Ablaufdiagramm eines Teils
der Farbcharakteristik-Extraktionsverarbeitung (300)
in dem Ablaufdiagramm in Eig. 3.

[0022] Fig. 13 zeigt ein Ablaufdiagramm eines wei-
teren Teils der Farbcharakteristik-Extraktionsverar-
beitung (300) in dem Ablaufdiagramm in Fig. 3.

[0023] Fig. 14 zeigt ein Ablaufdiagramm eines wei-
teren Teils der Farbcharakteristik-Extraktionsverar-
beitung (300) in dem Ablaufdiagramm in Fig. 3.

[0024] Fig. 15 zeigt ein Ablaufdiagramm eines Teils
der Bildanderungsbereich-Extraktionsverarbeitung
(400) in dem Ablaufdiagramm in Fig. 3.

[0025] Fig. 16 zeigt ein Ablaufdiagramm eines wei-
teren Teils der Bildanderungsbereich-Extraktionsver-
arbeitung (400) in dem Ablaufdiagramm in Fig. 3.

[0026] Fig. 17 zeigt ein Ablaufdiagramm eines Teils
der Routenextraktionsverarbeitung (500) in dem Ab-
laufdiagramm in Fig. 3.

[0027] Fig. 18 zeigt ein Ablaufdiagramm eines wei-
teren Teils der Routenextraktionsverarbeitung (500)
in dem Ablaufdiagramm in Fig. 3.

[0028] Fig. 19 zeigt ein Ablaufdiagramm eines wei-
teren Teils der Routenextraktionsverarbeitung (500)
in dem Ablaufdiagramm in Fig. 3.

[0029] Fig. 20 zeigt ein Ablaufdiagramm eines Teils
der Extraktionsverarbeitung fiir das Bild des sich be-
wegenden Objekts (600) in dem Ablaufdiagramm in

Fig. 3.

[0030] Fig. 21 zeigt ein Ablaufdiagramm eines wei-
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teren Teils der Extraktionsverarbeitung fur das Bild
des sich bewegenden Objekts (600) in dem Ablaufdi-
agramm in Fig. 3.

[0031] Fig. 22 zeigt ein Ablaufdiagramm eines wei-
teren Teils der Extraktionsverarbeitung fur das Bild
des sich bewegenden Objekts (600) in dem Ablaufdi-
agramm in Fig. 3.

[0032] Fig. 23 zeigt ein Ablaufdiagramm eines Teils
der Verarbeitung zum Anzeigen des Bilds eines sich
bewegenden Objekts mit einer Route (700) in dem
Ablaufdiagramm in Fig. 3.

[0033] Fig. 24 zeigt ein Ablaufdiagramm eines wei-
teren Teils der Verarbeitung zum Anzeigen des Bilds
eines sich bewegenden Objekts mit einer Route
(700) in dem Ablaufdiagramm in Fig. 3.

BESCHREIBUNG EINER AUSFUHRUNGSFORM

[0034] Das Anzeigesystem flr ein sich bewegendes
Objekt nach der vorliegenden Erfindung wird aus-
fuhrlich unter Bezugnahme auf die Ausfihrungsform
oder ihre in den Zeichnungen gezeigten Modifikatio-
nen beschrieben.

(1) Aufbau der Vorrichtung

[0035] In Fig. 1 bezeichnet das Bezugszeichen 1
ein Anzeigegerat wie etwa eine Elektronenstrahlbild-
réhre, auf dem der Ausgabebildschirm des Compu-
ters 3 angezeigt wird. Mit einem Zeigegerat 7 wie
etwa einer Maus usw. oder einer Tastatur 8 kann ein
Befehl an den Computer 3 tbermittelt werden. Die
Kamera 9 ist ein Bildgebungsgerat. Das von der Ka-
mera 9 ausgegebene Videosignal wird von dem Vide-
oeingabegerat 11 fortlaufend in digitale Bilddaten 12
umgewandelt, die der Computer 3 verarbeiten kann,
und die Bilddaten werden an den Computer 3 gesen-
det. Die digitalen Bilddaten 12 werden Uber die
Schnittstelle 6 im Speicher 5 des Computers gespei-
chert und von der CPU 4 entsprechend einem im
Speicher 5 enthaltenen Programm verarbeitet. Au-
Rerdem kann der externe Speicher 13 verschiedene
Informationen speichern, die fir die Verarbeitung n6-
tig sind. Verschiedene Daten oder Bilddaten, die
durch die Verarbeitung erhalten werden, werden im
externen Speicher 13 gespeichert. Dariiber hinaus ist
es mdglich, die Kamera 9 mit dem Steuersignal 10
vom Computer zu steuern. Verschiedene Daten, die
durch die nachstehend beschriebene Verarbeitung
erzeugt werden, werden im Speicher 5 gespeichert
und nach Bedarf aufgerufen.

[0036] Fig. 2 zeigt ein Beispiel fiir die Bildschirman-
zeige auf dem Anzeigegerat 1. Der Bereich 50 ist ein
Anzeigebereich fiir die eingegebenen digitalen Bild-
daten 12. Das von der Kamera 9 gelieferte Bewegt-
bildsignal wird angezeigt, wahrend das System in Be-

trieb ist. Der Bereich 60 ist ein Bereich, in dem die
Tasten/Schaltflachen zur Steuerung des vorliegen-
den Systems und dessen Betriebszustand angezeigt
werden. Die Starttaste 61 im Bereich 60 dient zum
Starten der Ausflhrung der Verarbeitung zum Anzei-
gen des Bilds eines sich bewegenden Objekts mit ei-
ner Route. Diese Taste/Schaltflache wird betatigt, in-
dem der Bediener den Cursor 80 mit Hilfe des Zeige-
gerats 7 darauf bringt und sie anklickt. Die Stopptaste
62 dient zum Stoppen der Ausfiihrung der Verarbei-
tung. Das Bezugszeichen 63 gibt die Gesamtzahl der
Bilder des sich bewegenden Objekts mit einer Route
an, die seit dem Start der Ausflihrung bisher extra-
hiert worden sind. Das Bezugszeichen 64 gibt die
Startzeit der Ausfuhrung der Anzeigeverarbeitung
an. Der Bereich 70 ist ein Anzeigebereich fiir Bilder
des sich bewegenden Objekts mit einer Route. Im
Folgenden wird angenommen, dass die Kamera 9 im
Freien angeordnet ist, wo Durchgange wie etwa Stra-
Ren oder Treppen usw. vorgesehen sind, die aulder-
halb des Gebaudes angeordnet sind. Eine Person
wird als ein sich bewegenden Objekt angenommen.
Es wird angenommen, dass mehrere sich bewegen-
de Objekte zu verschiedenen Zeiten in das Sichtfeld
der Kamera eintreten kdnnen, dass aber im Sichtfeld
jeweils nur ein sich bewegendes Objekt existiert. Das
heifl3t, es wird angenommen, dass, nachdem ein sich
bewegendes Objekt in das Sichtfeld eintritt, ein wei-
teres sich bewegendes Objekt in das Sichtfeld eintritt,
nachdem das eine sich bewegende Objekt aus dem
Sichtfeld austritt.

[0037] In dem vorliegenden System wird, wenn ein
sich bewegenden Objekt in das Sichtfeld des Uber-
wachungsbereichs eintritt, seine Bewegungsroute
automatisch extrahiert. Dieses Extrahieren wird fort-
gesetzt, bis das sich bewegende Objekt aus dem
Sichtfeld austritt. Folglich wird die Bewegungsroute
wiederholt aktualisiert. Bilddaten werden erzeugt, die
die extrahierte Bewegungsroute darstellen, so dass
die Bewegungsroute in einer durchscheinenden Far-
be in Uberlappender Weise mit einem Bild angezeigt
wird, das das sich bewegende Objekt darstellt. Wenn
das sich bewegende Objekt einen vorbestimmten
Bereich durchlauft, zum Beispiel einen Raum, der ei-
nem schmalen Bereich zur vertikalen Richtung in der
Mitte des Bildschirms 50 entspricht, werden die digi-
talen Bilddaten 12 an diesem Zeitpunkt auf eine ge-
eignete Grof3e reduziert, zum Beispiel die Halfte, und
als das Bild des sich bewegenden Objekts gespei-
chert, und die Zeit, wann das sich bewegende Objekt
den vorbestimmten Bereich durchlaufen hat, wird als
die Extraktionszeit flir das Bild des sich bewegenden
Objekts gespeichert. Wenn das sich bewegende Ob-
jekt spater aus dem Sichtfeld austritt, wird das Bild ei-
nes sich bewegenden Objekts mit einer Route er-
zeugt, das eine Uberlappung des Bilds des sich be-
wegenden Objekts und der Route des sich bewegen-
den Objekts enthalt, und in diesem Bereich 70 zu-
sammen mit der vorstehend genannten Bildextrakti-
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onszeit fir das sich bewegende Objekt angezeigt.

[0038] Wenn spater ein nachfolgendes sich bewe-
gendes Objekt in das Sichtfeld eintritt, wird dieselbe
Verarbeitung automatisch fur das nachfolgende sich
bewegende Objekt wiederholt. Das Bild des sich be-
wegenden Objekts mit einer extrahierten Route zu
dem nachfolgenden sich bewegenden Objekt wird
neben dem Bild des sich bewegenden Objekts mit ei-
ner zuvor angezeigten Route angezeigt. Daher wer-
den mehrere Bilder des sich bewegenden Objekts mit
einer Route fiir mehrere sich bewegende Objekte, die
nacheinander in das Sichtfeld eintreten, automatisch
als eine Liste angezeigt. Daher kann der Bediener die
sich bewegenden Objekte sehr leicht Gberwachen.
Der Bereich 70 rollt automatisch nach oben, wenn die
Anzahl der extrahierten Bilder des sich bewegenden
Objekts mit einer Route die Anzahl der Bilder Uber-
schreitet, die im Bereich 70 angezeigt werden kon-
nen. Daher werden die neuesten Bilder des sich be-
wegenden Objekts mit einer Route immer an der
obersten Position angezeigt. Wenn der Bediener alle
Bilder des sich bewegenden Objekts mit einer Route
kontrollieren muss, braucht er nur die Rollschaltfla-
chen 71 und 73 und den Rollbalken 72 zu betétigen.

(2) Beschreibung der Verarbeitung

[0039] Fig.3 zeigt ein Ablaufdiagramm des Pro-
gramms zum Anzeigen von Bildern des sich bewe-
genden Objekts mit einer Route, wie es im vorliegen-
den System ausgefuhrt wird. In Eig. 3 initialisiert der
Verarbeitungsschritt 90 die Variablen, mit denen das
Programm arbeitet. Der Einzelbildeingabe-Verarbei-
tungsschritt 100 nimmt die digitalen Bilddaten 12 fur
einen Frame (Einzelbild), die vom Videoeingabegerat
11 zugefuhrt werden, in den Speicher 5. Der Verar-
beitungsschritt 100 und die folgenden Verarbeitungs-
schritte 200 bis 700 werden fir jeden Frame wieder-
holt.

[0040] Die Bewegungscharakteristik-Extraktions-
verarbeitung 200 erfasst als Bewegungscharakteris-
tik flr jeden segmentierten Bereich, ob mindestens
ein Teil eines sich bewegenden Objekts in jedem seg-
mentierten Bereich existiert, und extrahiert mehrere
segmentierte Bereiche, in denen mindestens ein Teil
des sich bewegenden Objekts existiert, als Bewe-
gungscharakteristikbereiche. Im Einzelnen extrahiert
diese Verarbeitung 200 mehrere zeitveranderliche
Kanten an Positionen, die sich von ihren Positionen
in einem vorherigen Frame unterscheiden. Der Bild-
schirm ist in mehrere segmentierte Bereiche unter-
teilt, und die Gesamtzahl der zeitveranderlichen Kan-
tenpixel, die die zeitveranderlichen Kanten darstel-
len, wird fir jeden segmentierten Bereich gezahlt. Es
wird beurteilt, ob jeder segmentierte Bereich zeitver-
anderliche Kantenpixel mit einer Anzahl aufweist, die
eine vorbestimmte Anzahl in einem der vorherigen
Frames und dem aktuellen Frame ubersteigt. Wenn

ein segmentierter Bereich die Beurteilungsbedingung
erfullt, wird der segmentierte Bereich als Bewe-
gungscharakteristikbereich extrahiert. Jeder Bewe-
gungscharakteristikbereich ist ein segmentierter Be-
reich, in dem mindestens ein Teil des sich bewegen-
den Objekts existiert.

[0041] Die Farbcharakteristik-Extraktionsverarbei-
tung 300 wird ausgefiihrt, um die Farbcharakteristik
fur jeden segmentierten Bereich zu extrahieren. Im
Einzelnen berechnet sie ein Histogramm fir die Far-
ben der Pixel in dem segmentierten Bereich und ex-
trahiert die Farbe, deren Haufigkeit im jeweiligen seg-
mentierten Bereich die héchste ist, als reprasentative
Farbe fur den segmentierten Bereich. Die reprasen-
tative Farbe fir jeden segmentierten Bereich wird bei
der vorliegenden Ausfiuihrungsform als die Farbcha-
rakteristik des segmentierten Bereichs verwendet.

[0042] Die Bildanderungsbereich-Extraktionsverar-
beitung 400 extrahiert mehrere segmentierte Berei-
che, fir die angenommnen wird, dass sie ein sich be-
wegenden Objekt enthalten, aus den von der Verar-
beitung 200 extrahierten Bewegungscharakteristik-
bereichen und der von der Verarbeitung 300 extra-
hierten Farbcharakteristik fur jeden der Bewegungs-
charakteristikbereiche. Diese segmentierten Berei-
che, von denen angenommen wird, dass sie ein sich
bewegenden Objekt enthalten, werden als Bildande-
rungsbereiche bezeichnet.

[0043] Die Routenextraktionsverarbeitung 500 ex-
trahiert einen segmentierten Bereich, der sich in der
Mitte der von der Verarbeitung 400 extrahierten Bild-
anderungsbereiche befindet, als einen Durchgangs-
punkt des sich bewegenden Objekts und erzeugt
Bilddaten, um den extrahierten segmentierten Be-
reich in einer durchscheinenden Farbe darzustellen.
Die Verarbeitung 500 wird fir unterschiedliche Fra-
mes wiederholt, wodurch weitere Durchgangspunkte
desselben sich bewegenden Objekts extrahiert wer-
den, und Bilddaten werden erzeugt, wie weiter unten
erlautert, um die segmentierten Bereiche, zu denen
die Durchgangspunkte gehoren, in einer durchschei-
nenden Farbe in Uberlappender Weise mit dem Bild
des sich bewegenden Objekts anzuzeigen. Die fir
diese Durchgangspunkte erzeugten Bilddaten bilden
die zum Anzeigen der Bewegungsroute verwendeten
Routenbilddaten.

[0044] Die Extraktionsverarbeitung fiir das Bild des
sich bewegenden Objekts 600 extrahiert ein Bild des
sich bewegenden Objekts, wenn mindestens ein Teil
des sich bewegenden Objekts einen vorbestimmten
Bereich im Sichtfeld durchlauft, das heifl3t wenn es ei-
nen vorbestimmten Bereich auf dem Bildschirm 50
durchlauft. Im Einzelnen ist der vorbestimmte Be-
reich im Sichtfeld ein schmaler Bereich im mittleren
Teil des Sichtfelds der Kamera 9. Der entsprechende
vorbestimmte Bereich auf dem Bildschirm 50 ist ein
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schmaler Schlitzbereich in der Mitte des Bildschirms
50. Das Detektieren der Zeit, wann das sich bewe-
gende Objekt den Raumbereich durchlaufen hat, er-
folgt durch Detektieren der Zeit, an der sich mindes-
tens ein Teil der mehreren von der Verarbeitung 400
extrahierten Bildanderungsbereiche in dem Schilitz-
bereich befindet. Bei der Verarbeitung 600 wird das
Bild, das durch Reduzieren des von der Kamera 9 an
diesem detektierten Zeitpunkt gelieferten Einzelbilds
zum Beispiel auf die Halfte erhalten wird, erzeugt und
als das Bild des sich bewegenden Objekts gespei-
chert. Daher enthalten die so erzeugten Bilder der
sich bewegenden Objekte die sich bewegenden Ob-
jekte in dem vorbestimmten Bereich auf dem Bild-
schirm unabhangig von ihren Bewegungsrouten, so
dass diese Bilder ohne weiteres zu sehen sind.

[0045] Die Verarbeitung 700 zum Anzeigen des
Bilds eines sich bewegenden Objekts mit einer Route
synthetisiert das Bild des sich bewegenden Objekts
und das bereits erzeugte Routenbild, wenn das sich
bewegende Objekt aus dem Sichtfeld der Kamera 9
austritt, und zeigt es in dem Bereich 70 des Anzeige-
gerats 1 als das Bild des sich bewegenden Objekts
mit einer Route und mit zugehoérigen Daten an, zum
Beispiel der Extraktionszeit fir das Bild des sich be-
wegenden Objekts. Wenn ein weiteres Bild des sich
bewegenden Objekts mit einer Route fir ein weiteres
sich bewegendes Objekt, das anschlieRend in dieses
Sichtfeld eingetreten ist, in dem Bereich 70 des An-
zeigegerats 1 angezeigt wird, wird das weitere Bild
des sich bewegenden Objekts mit einer Route neben
dem bereits angezeigten Bild des sich bewegenden
Objekts mit einer Route angezeigt.

[0046] Beim Extrahieren der Bildanderungsberei-
che mit der Verarbeitung 400 werden die fur jeden
segmentierten Bereich ermittelte Bewegungscharak-
teristik und Farbcharakteristik verwendet, damit kein
segmentierter Bereich als Bildanderungsbereich ex-
trahiert wird, der ein sich bewegendes Objekt wie
etwa schaukelnde Blatter enthalt.

[0047] Dariber hinaus werden beim Extrahieren der
Bildanderungsbereiche die Durchgangspunkte der
bereits ermittelten Route fur dasselbe sich bewegen-
de Objekt berticksichtigt, zusatzlich zu der fiir jeden
segmentierten Bereich ermittelten Bewegungscha-
rakteristik und Farbcharakteristik, und ein segmen-
tierter Bereich, wo eine Person zu stehen scheint,
wird als Bildanderungsbereich extrahiert.

[0048] Zusatzlich werden, wenn bei der Verarbei-
tung 500 ein bestimmter segmentierter Bereich als
Durchgangspunkt fir ein sich bewegendes Objekt
Uber mehrere Frames ermittelt wird, die Routenbild-
daten, die die durchscheinende Farbe des betreffen-
den segmentierten Bereichs abdunkeln, hierfir er-
zeugt. Daher kann ein Zeitfaktor fur die Bewegung
des sich bewegenden Objekts, einschliel3lich des-

sen, ob es an derselben Position geblieben ist, aus
dem Routenbild bekannt sein.

[0049] Auferdem sind die Bilder des sich bewegen-
den Objekts mit einer Route reduzierte Bilder, und
Paare aus dem Bild eines sich bewegenden Objekts
mit einer Route und der Extraktionszeit werden als
Standbilder in Form einer Liste angezeigt. Auf diese
Weise wird das Suchen eines Bilds eines sich bewe-
genden Objekts erleichtert.

(3) Daten

[0050] Fig. 4 zeigt eine Liste des Programms und
der Daten, die im Speicher 5 gespeichert sind. In dem
Diagramm ist das Programm 5-1 das Programm zum
Anzeigen der Bilder des sich bewegenden Objekts
mit einer Route, dessen Ablaufdiagramm in Fig. 3
gezeigt ist. Die Bezugszeichen 5-2 bis 5-23 bezeich-
nen Daten, die das Programm 5-1 erzeugt oder auf
die es zugreift. Dabei sind 5-2 Daten, die das Pro-
gramm 5-1 erzeugt, 5-3 und 5-4 sind Parameter, die
im Voraus eingestellt werden, und 5-5 bis 5-23 sind
Arbeitsdaten, die das Programm 5-1 bei der Verarbei-
tung des Bilds fur einen Frame bzw. ein Einzelbild
verwendet.

[0051] Die Datenstruktur 5-2 fir das Bild eines sich
bewegenden Objekts mit einer Route enthalt ein ex-
trahiertes Bild des sich bewegenden Objekts mit ei-
ner Route und zugehoérigen Daten wie der Zeit. Fig. 5
zeigt die Details. Der erste Schwellenwert 5-3 wird
verwendet, wenn starke Kantenpixel eines Bilds ex-
trahiert werden. Der zweite Schwellenwert 5-4 dient
zum Detektieren von Bewegungscharakteristikberei-
chen.

[0052] Zuerst werden die von der Einzelbildeinga-
beverarbeitung 100 erzeugten Daten erlautert. Die
Frame-Bilddaten 5-5 sind digitale Bilddaten fir den
letzten vom Videoeingabegerat 11 gelieferten Frame.
Sie umfassen drei Arraydaten, die entsprechend den
drei Farbkomponentendaten als rote Bilddaten 5-5-1,
griine Bilddaten 5-5-2 und blaue Bilddaten 5-5-3 be-
zeichnet werden. Die Farbdaten enthalten jeweils
acht Datenbits, die eine Farbkomponente fir jedes
Pixel angeben, und jede Farbkomponente hat einen
Wert von 0 bis 255. Es wird angenommen, dass ein
Frame-Bild bei der vorliegenden Ausfuhrungsform
160 Pixel in horizontaler Richtung (X-Richtung) und
120 Pixel in vertikaler Richtung (Y-Richtung) auf-
weist. Weiter wird angenommen, dass ein Frame-Bild
in segmentierte Bereiche unterteilt ist, so dass zum
Beispiel 16 segmentierte Bereiche in horizontaler
Richtung und 12 segmentierte Bereiche in vertikaler
Richtung angeordnet sind. Die segmentierten Berei-
che umfassen jeweils 10x10 Pixel. Im Einzelnen zei-
gen die roten Bilddaten [160] [120] in der Abbildung,
dass diese Arraydaten Elemente enthalten, die einer
Anzahl von 160%120 Pixel in einem Frame entspre-
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chen. Dasselbe gilt fir die grinen Bilddaten 5-5-2
und die blauen Bilddaten 5-5-3. Im Folgenden wird
ein Pixel gelegentlich als ein Pixel (X, Y) bezeichnet,
wobei die Koordinate X in horizontaler Richtung
(X-Richtung) und die Koordinate Y in vertikaler Rich-
tung (Y-Richtung) des Pixels verwendet wird. Aul3er-
dem zeigen die zeitveranderlichen Kantendaten [16]
[12] mit dem Bezugszeichen 5-12, die spater erlautert
werden, dass diese Arraydaten Elemente enthalten,
die einer Anzahl von 16x12 segmentierten Bereichen
entsprechen. Die segmentierten Bereiche konnen im
Folgenden jeweils als ein segmentierter Bereich (X,
Y) bezeichnet werden, indem ihre fortlaufenden
Nummern X und Y entsprechenderweise in X- und
Y-Richtung verwendet werden.

[0053] Als Nachstes werden verschiedene Daten
erlautert, die von der Bewegungscharakteristik-Ex-
traktionsverarbeitung 200 erzeugt werden. Die hori-
zontalen Kantendaten 5-6 sind Arraydaten, die ange-
ben, ob das jeweilige Pixel eines ist (horizontales
Kantenpixel), das eine horizontale Kante mit einem
groRen Farbunterschied zu seinem benachbarten Pi-
xel in horizontaler Richtung des Bilds darstellt. Die
vertikalen Kantendaten 5-7 sind Arraydaten, die an-
geben, ob das jeweilige Pixel eines ist (vertikales
Kantenpixel), das eine vertikale Kante mit einem gro-
Ren Farbunterschied zu seinem benachbarten Pixel
in vertikaler Richtung des Bilds darstellt. Die horizon-
talen Kantendaten des vorherigen Frames 5-8 und
die vertikalen Kantendaten des vorherigen Frames
5-9 sind Arraydaten, die jeweils die horizontalen Kan-
tendaten 5-6 und die vertikalen Kantendaten 5-7 fir
den Frame unmittelbar vor dem aktuellen Frame an-
geben.

[0054] Die horizontalen Kantendaten 5-10 sind Ar-
raydaten, die angeben, ob ein Pixel eines ist (zeitver-
anderliches horizontales Kantenpixel), das eine zeit-
veranderliche horizontale Kante darstellt, die an un-
terschiedlichen Positionen zwischen dem aktuellen
Frame und dem unmittelbar vorherigen Frame exis-
tiert. In gleicher Weise sind die vertikalen Kantenda-
ten 5-11 Arraydaten, die angeben, ob ein Pixel eines
ist (zeitveranderliches vertikales Kantenpixel), das
eine zeitveranderliche vertikale Kante darstellt, die
an unterschiedlichen Positionen zwischen dem aktu-
ellen Frame und dem unmittelbar vorherigen Frame
existiert.

[0055] Die zeitveranderlichen Kantendaten 5-12
sind Arraydaten, die flr jeden segmentierten Bereich
eine Gesamtanzahl von zeitveranderlichen horizon-
talen Kantenpixeln und zeitveranderlichen vertikalen
Kantenpixeln in dem segmentierten Bereich enthal-
ten. Die zeitveranderlichen Kantendaten fiir den vor-
herigen Frame 5-13 sind Arraydaten, die die zeitver-
anderlichen Kantendaten 5-12 fir den Frame einen
Frame vor dem aktuellen Frame enthalten. Die
Bewegungscharakteristikbereichsdaten 5-14 sind Ar-

raydaten, die angeben, ob der jeweilige segmentierte
Bereich Pixel (zeitveranderliche Kantenpixel) enthalt,
die Kanten darstellen, deren Positionen sich im Zeit-
verlauf andern. Im Einzelnen geben diese Arraydaten
an, ob sowohl die Gesamtzahl der zeitveranderlichen
Kantenpixel des aktuellen Frames als auch die Ge-
samtzahl der zeitveranderlichen Kantenpixel des un-
mittelbar vorhergehenden Frames den zweiten
Schwellenwert 5-4 Uberschreiten. Nach der Ausfih-
rungsform wird das Ergebnis der Beurteilung hin-
sichtlich des jeweiligen segmentierten Bereichs als
Bewegungscharakteristik fir den segmentierten Be-
reich verwendet. Wenn ein segmentierter Bereich
diese Beurteilungsbedingung erfillt, kann der betref-
fende Bereich gelegentlich auch als Bewegungscha-
rakteristikbereich bezeichnet werden.

[0056] Als Nachstes werden Daten erlautert, die von
der Farbcharakteristik-Extraktionsverarbeitung 300,
der Bildande rungsbereich-Extraktionsverarbeitung
400, der Routenextraktionsverarbeitung 500, der Ex-
traktionsverarbeitung fur das Bild des sich bewegen-
den Objekts 600 und der Verarbeitung 700 zum An-
zeigen des Bilds eines sich bewegenden Objekts mit
einer Route erzeugt werden. Die Histogrammdaten
5-15 sind Arraydaten fiir drei Dimensionen, die fur je-
den segmentierten Bereich die Haufigkeitsverteilung
der Farben der Pixel in dem segmentierten Bereich
angeben. Um die Histogrammdaten 5-15 zu erhalten,
wird die Farbe jedes Pixels in 64 Stufen umgewan-
delt. Fur jede Stufe wird die Gesamtzahl der Pixel mit
Farben der Stufe fiir jeden segmentierten Bereich be-
rechnet. Die bereichsreprasentativen Farbdaten 5-16
sind Arraydaten, die die Farbzahl einer Farbstufe ent-
halten, die fur jeden segmentierten Bereich am hau-
figsten angezeigt wird, das heif’t eine reprasentative
Farbe. Bei der vorliegenden Ausfiihrungsform wird
die reprasentative Farbe jedes segmentierten Be-
reichs als ein Beispiel flr die Farbcharakteristik des
segmentierten Bereichs verwendet. Die bereichsre-
prasentativen Farbdaten 5-17 fur den vorherigen Fra-
me sind Arraydaten, die die bereichsreprasentativen
Farbdaten 5-16 fir den Frame einen Frame vor dem
aktuellen Frame enthalten. Die bereichsreprasentati-
ven Farbdaten 5-18 fir den weiter vorherigen Frame
sind Arraydaten, die die bereichsreprasentativen
Farbdaten 5-16 fir den Frame zwei Frames vor dem
aktuellen Frame enthalten.

[0057] Die Bildanderungsbereichsdaten 5-19 sind
Arraydaten, die fir jeden segmentierten Bereich an-
geben, ob der segmentierte Bereich Pixel (zeitveran-
derliche Pixel) enthalt, die Kanten des Bilds eines
sich bewegenden Objekts darstellen. Im Einzelnen
erfolgt diese Beurteilung anhand der fir jeden seg-
mentierten Bereich ermittelten Bewegungscharakte-
ristik und Farbcharakteristik. Die Bildanderungsbe-
reichsdaten 5-20 fiir den vorherigen Frame sind Ar-
raydaten, die die Bildanderungsbereichsdaten 5-19
fur den Frame einen Frame vor dem aktuellen Frame
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enthalten.

[0058] Die Routenbereichsdaten 5-21 sind Arrayda-
ten, die angeben, ob der jeweilige segmentierte Be-
reich ein Durchgangspunkt eines sich bewegenden
Objekts ist. Wenn ein segmentierter Bereich ein
Durchgangspunkt eines sich bewegenden Objekts
ist, gilt Folgendes: Je haufiger der segmentierte Be-
reich als einer beurteilt worden ist, der das sich bewe-
gende Objekt enthalt, desto gréRer ist der numeri-
sche Wert, der in dem Element entsprechend dem
segmentierten Bereich in den Routenbereichsdaten
5-21 gespeichert wird. Die Routenbilddaten 5-22 sind
Daten, die ein solches Bild angeben, das aus seg-
mentierten Bereichen besteht, die eine Route dar-
stellen, die ein sich bewegendes Objekt durchlaufen
hat, angezeigt in einer bestimmten durchscheinen-
den Farbe. Die Daten umfassen die Bilddaten fur drei
Farben, namlich die roten Routenbilddaten 5-22-1,
die grinen Routenbilddaten 5-22-2 und die blauen
Routenbilddaten 5-22-3 sowie die Routentranspa-
renzgraddaten 5-22-4. Die Routentransparenzgrad-
daten 5-22-4 sind Daten, die die Dichte der verwen-
deten durchscheinenden Farbe zum Anzeigen des
Routenbilds angeben. Die Daten 5-23 fir das Bild
des sich bewegenden Objekts sind Daten, die das
Bild des sich bewegenden Objekts darstellen. Sie
umfassen die roten Bilddaten 5-23-1, die griinen Bild-
daten 5-23-2 und die blauen Bilddaten 5-23-3.

[0059] Fig. 5 zeigt die Datenstruktur fiir das Bild ei-
nes sich bewegenden Objekts mit einer Route, die
Daten fiir das Bild eines sich bewegenden Objekts
mit einer Route und zugehdrige Informationen ent-
halt. Die Identifikationsnummer 5-2-1 des Bilds eines
sich bewegenden Objekts mit einer Route ist eine
laufende Nummer flir das Bild eines sich bewegen-
den Objekts mit einer Route. Die Daten 5-2-2 fir das
Bild eines sich bewegenden Objekts mit einer Route
sind Arraydaten, die das Bild eines sich bewegenden
Objekts mit einer Route enthalten. Die Anzeigeposi-
tion X des Bilds eines sich bewegenden Objekts mit
einer Route (5-2-3) und die Anzeigeposition Y des
Bilds eines sich bewegenden Objekts mit einer Route
(5-2-4) sind X- und Y-Koordinatenpositionen, an de-
nen das Bild des sich bewegenden Objekts mit einer
Route im Bereich 70 (Fig. 2) auf dem Anzeigegerat 1
angezeigt wird. Die Extraktionszeit 5-2-5 fur das Bild
eines sich bewegenden Objekts enthalt die Zeit,
wann ein sich bewegendes Objekts in einen vorbe-
stimmten Bereich im Sichtfeld der Kamera 1 oder ei-
nen dem entsprechenden vorbestimmten Bereich auf
dem Bildschirm 50 eingetreten ist.

(4) Einzelheiten der Verarbeitung

[0060] Nachstehend wird die Verarbeitung des in
Eig. 3 gezeigten Programms zum Anzeigen des Bilds
des sich bewegenden Objekts mit einer Route unter
Bezugnahme auf die Daten in Eig. 4 und die Ablauf-

diagramme in Fig. 6 bis Fig. 24 ausfiihrlich erlautert.
Diese Ablaufdiagramme werden unter Verwendung
der Programmiersprache C beschrieben.

(4a) Bewegungscharakteristik-Extraktionsverarbei-
tung 200

[0061] Die Verarbeitungsschritte 201 bis 212
(Fig. 6) extrahieren Pixel von starken vertikalen Kan-
ten oder starken horizontalen Kanten. Die vertikalen
oder horizontalen Kanten sind solche, die erfasst
werden kénnen, wenn das Bild in Langsrichtung (ver-
tikale Richtung) bzw. in Querrichtung (horizontale
Richtung) abgetastet wird. Die starken Kanten sind
die klareren Kanten in dem Bild. Dies sind die Kan-
ten, die die Umrisse einer Person darstellen, zum
Beispiel die Umrisse eines Gesichts, der Hande oder
Beine usw. einer Person bzw. die Umrisse seiner
Kleidung, und diese Kanten sind geeignet, um nach
der vorliegenden Ausfuhrungsform die Bewegung ei-
ner Person zu erkennen. Andererseits sind Kanten,
die etwa die Umrisse einer Nase oder so im Gesicht
einer Person darstellen, nicht zum Detektieren der
Bewegung der Person geeignet. Im Allgemeinen sind
diese Kanten nicht so klar erkennbar wie die zuvor
beschriebenen Kanten. Daher ist die vorliegende Er-
findung dazu eingerichtet, hauptsachlich starke Kan-
ten zu erkennen.

[0062] Der Verarbeitungsschritt 201 initialisiert die
Variablen X und Y, die jeweils den X- und Y-Koordina-
ten eines zu verarbeitenden Pixels entsprechen, auf
1. Der Verarbeitungsschritt 202 pruft, ob ein Farbun-
terschied zwischen einem Paar aus einem Pixel
(X+1,Y) und einem Pixel (X-1, Y) vorliegt, die einem
Pixel (X, Y) in horizontaler Richtung benachbart sind.
Im Einzelnen detektiert die Verarbeitung 200, ob ein
Elementepaar entsprechend dem Pixelpaar in den
roten Bilddaten 5-7-1, den grinen Bilddaten 5-7-2
und den blauen Bilddaten 5-7-3 jeweils groRer ist als
der erste Schwellenwert A, basierend auf den vom
Videoeingabegerat 11 gelieferten Bilddaten fur einen
Frame. Sind die Farbunterschiede aller Farbkompo-
nenten zwischen dem Pixelpaar groer als der erste
Schwellenwert A, kann das Pixel (X, Y) als eines an-
gesehen werden, das eine horizontal Kante in dem
Bild darstellt. In diesem Fall geht das Programm wei-
ter zu Verarbeitungsschritt 203; anderenfalls geht es
weiter zu Verarbeitungsschritt 204.

[0063] Der Verarbeitungsschritt 203 schreibt eine 1
in das dem Pixel (X, Y) entsprechende Element in
den horizontalen Kantendaten 5-6, und der Verarbei-
tungsschritt 204 schreibt eine 0 in dieses Element. In
gleicher Weise erzeugen die Verarbeitungsschritte
205 bis 207 die vertikalen Kantendaten 5-7. Die Ver-
arbeitungsschritte 208 bis 212 bilden die Adressaktu-
alisierungsverarbeitung zur Ausfiihrung der vorste-
henden Verarbeitung fir alle Pixel. Wenn alle Verar-
beitungsschritte abgeschlossen sind, fahrt das Pro-
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gramm mit Verarbeitungsschritt 213 fort. Als erster
Schwellenwert A zum Detektieren der Kanten mit den
Verarbeitungsschritten 202 und 205 wird bei der vor-
liegenden Ausfuhrungsform ein vergleichsweise gro-
Rer Wert, zum Beispiel 55, verwendet. Als Folge wer-
den hauptsachlich starke horizontale Kanten oder
starke vertikale Kanten erfasst. Alle bei der vorliegen-
den Ausfuhrungsform verarbeiteten Kanten sind star-
ke Kanten, so dass die starken Kanten nachstehend
einfach als Kanten bezeichnet werden.

[0064] Die Verarbeitungsschritte 213 bis 224
(Fig. 7) extrahieren horizontale Kanten oder vertikale
Kanten, die in mehreren Frames an unterschiedli-
chen Positionen erscheinen. Diese Kanten werden
gelegentlich als zeitveranderliche horizontale Kanten
bzw. zeitveranderliche vertikale Kanten bezeichnet.
Auflerdem werden diese Kanten gelegentlich zusam-
men als zeitveranderliche Kanten bezeichnet. Daru-
ber hinaus werden Pixel, die zeitveranderliche hori-
zontale Kanten, zeitveranderliche vertikale Kanten
oder zeitveranderliche Kanten darstellen, gelegent-
lich auch als zeitveranderliche horizontale Kantenpi-
xel, zeitveranderliche vertikale Kantenpixel bzw. zeit-
veranderliche Kantenpixel bezeichnet.

[0065] Der Verarbeitungsschritt 213 initialisiert die
Variablen X und Y, die jeweils den X- und Y-Koordina-
ten eines zu verarbeitenden Pixels entsprechen, auf
0. Der Verarbeitungsschritt 214 erfasst, ob ein Ele-
ment der horizontalen Kantendaten entsprechend
dem Pixel (X, Y) und ein anderes Element der hori-
zontalen Kantendaten des vorherigen Frames ent-
sprechend dem Pixel (X, Y) den Wert 1 und das an-
dere der beiden Elemente den Wert 0 aufweist. Erfullt
das Pixel (X, Y) diese Bedingung, ist es entweder ein
horizontales Kantenpixel im vorherigen Frame und
nicht im gegenwartigen Frame oder umgekehrt. Da-
her wird dieses Pixel als ein zeitveranderliches hori-
zontales Kantenpixel behandelt, das eine zeitveran-
derliche horizontale Kante darstellt, deren Position
sich zwischen dem vorherigen Frame und dem aktu-
ellen Frame geandert hat. In diesem Fall geht das
Programm weiter zu Verarbeitungsschritt 215; ande-
renfalls geht es weiter zu Verarbeitungsschritt 216.
Der Verarbeitungsschritt 215 schreibt eine 1 in das
dem Pixel (X, Y) entsprechende Element in den zeit-
veranderlichen horizontalen Kantendaten 5-10, und
der Verarbeitungsschritt 216 schreibt eine 0 in das-
selbe Element. Die Verarbeitungsschritte 217 bis 219
erzeugen in gleicher Weise die zeitveranderlichen
vertikalen Kantendaten 5-11. Die Verarbeitungs-
schritte 220 bis 224 bilden die Adressaktualisierungs-
verarbeitung zur Ausfihrung der vorstehenden Ver-
arbeitung fir alle Pixel. Wenn alle Verarbeitungs-
schritte abgeschlossen sind, fahrt das Programm mit
Verarbeitungsschritt 225 fort.

[0066] Die vorstehend erwahnten Verarbeitungs-
schritte 213 bis 224 extrahieren Kanten, die an ver-

schiedenen Positionen zwischen mindestens zwei
vorhergehenden Frames erscheinen. Weil die Kame-
ra 9 feststehend ist, sind die Kanten des Hintergrunds
unbeweglich. Daher ist es moéglich, durch den Hinter-
grund erzeugte Kanten durch Detektieren der vorste-
hend genannten zeitveranderlichen horizontalen
Kanten oder zeitveranderlichen vertikalen Kanten zu
entfernen. Dadurch ist es méglich, nur die Kanten zu
extrahieren, die von der Bewegung eines sich bewe-
genden Objekts herriihren, das in einen Uberwa-
chungsbereich eingetreten ist.

[0067] Die Verarbeitungsschritte 225 bis 238
(Fig. 8) zahlen die zeitveranderlichen Kantenpixel in
jedem segmentierten Bereich. Der Verarbeitungs-
schritt 225 initialisiert die Variablen Xb und Yb, die
den einem zu verarbeitenden segmentierten Bereich
zugewiesenen laufenden Nummern in X- und Y-Rich-
tung entsprechen, und die Variablen i und j, die den
einem zu verarbeitenden Pixel in dem segmentierten
Bereich zugewiesenen laufenden Nummern entspre-
chen, auf 0. Der Verarbeitungsschritt 226 prift, ob
mindestens ein Element entsprechend einem Pixel (i,
j) in dem segmentierten Bereich (Xb, Yb) in den zeit-
veranderlichen horizontalen Kantendaten 5-10 und
ein anderes Element entsprechend demselben Pixel
in den zeitveranderlichen vertikalen Kantendaten
5-11 den Wert 1 aufweist. Erfillt dieses Pixel diese
Bedingung, wird es bei der vorliegenden Ausfuh-
rungsform als ein zeitveranderliches Kantenpixel be-
handelt. In diesem Fall geht das Programm weiter zu
Verarbeitungsschritt 227; anderenfalls geht es weiter
zu Verarbeitungsschritt 228. Der Verarbeitungsschritt
227 addiert 1 zu dem Wert des dem segmentierten
Bereich (Xb, Yb) in den zeitveranderlichen Kantenda-
ten 5-12 entsprechenden Elements. Die Verarbei-
tungsschritte 228 bis 238 bilden die Adressaktualisie-
rungsverarbeitung zur Ausfihrung der vorstehenden
Verarbeitung fur alle Pixel. Wenn alle Verarbeitungs-
schritte abgeschlossen sind, fahrt das Programm mit
Verarbeitungsschritt 239 fort.

[0068] Die Verarbeitungsschritte 239 bis 247
(Fig. 9) erfassen, ob der segmentierte Bereich je-
weils ein sich bewegendes Bild enthalt. Der Verarbei-
tungsschritt 239 initialisiert die Variablen Xb und Yb,
die den einem zu verarbeitenden segmentierten Be-
reich zugewiesenen laufenden Nummern in X- und
Y-Richtung entsprechen, auf 0. Der Verarbeitungs-
schritt 240 prift, ob der Wert des dem segmentierten
Bereich (Xb, Yb) in den zeitveranderlichen Kantenda-
ten 5-12 entsprechenden Elements nicht kleiner ist
als der zweite Schwellenwert B, und gleichzeitig ob
der Wert des dem segmentierten Bereich in den zeit-
veranderlichen Kantendaten 5-13 fiir den vorherigen
Frame entsprechenden Elements nicht kleiner ist als
der zweite Schwellenwert B. Erfiillt der segmentierte
Bereich diese beiden Bedingungen, wird er in der
vorliegenden Ausfuhrungsform als ein Bereich be-
handelt, der ein sich bewegendes Bild enthalt, weil
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der segmentierte Bereich mehr zeitveranderliche
Kantenpixel als eine vorbestimmte Anzahl kontinuier-
lich in mehreren Frames enthalt. Der Zweck des Kon-
trollierens der Werte der Elemente der zeitverander-
lichen Kantendaten, die dem segmentierten Bereich
fur mehrere Frames entsprechen, ist der, den Ein-
fluss von Rauschen usw. aufgrund der Bildverarbei-
tung zu beseitigen. Ob der segmentierte Bereich die-
se Bedingungen erflllt, wird als Bewegungscharakte-
ristik des segmentierten Bereichs bezeichnet. Wenn
der segmentierte Bereich diese Bedingungen erfillt,
kann er aullerdem als ein Bereich mit einer Bewe-
gungscharakteristik bezeichnet werden, und der seg-
mentierte Bereich kann als ein Bewegungscharakte-
ristikbereich bezeichnet werden. Erflllt der segmen-
tierte Bereich diese beiden Bedingungen, geht das
Programm weiter zu Verarbeitungsschritt 241; ande-
renfalls geht es weiter zu Verarbeitungsschritt 242.
Der Verarbeitungsschritt 241 schreibt eine 1 in das
dem segmentierten Bereich entsprechende Element
der Bewegungscharakteristikbereichsdaten 5-14,
und der Verarbeitungsschritt 242 schreibt eine 0 in
dasselbe Element. Die Verarbeitungsschritte 243 bis
247 bilden die Adressaktualisierungsverarbeitung zur
Ausfuhrung der vorstehenden Verarbeitung fur alle
Bereiche. Wenn alle Verarbeitungsschritte abge-
schlossen sind, fahrt das Programm mit Verarbei-
tungsschritt 248 fort.

[0069] Die Verarbeitungsschritte 248 bis 254
(Eig. 10) bilden die Aktualisierungsverarbeitung fur
die horizontalen Kantendaten 5-8 des vorherigen
Frames und die vertikalen Kantendaten 5-9 des vor-
herigen Frames. Der Verarbeitungsschritt 248 initiali-
siert die Variablen X und Y, die den einem zu verar-
beitenden segmentierten Bereich zugewiesenen lau-
fenden Nummern in X- und Y-Richtung entsprechen,
auf 0. Der Verarbeitungsschritt 249 weist das dem
segmentierten Bereich (X, Y) in den horizontalen
Kantendaten 5-6 entsprechende Element dem Ele-
ment zu, das dem segmentierten Bereich (X, Y) in
den horizontalen Kantendaten 5-8 fiir den vorherigen
Frame entspricht, und weist das dem segmentierten
Bereich (X, Y) in den vertikalen Kantendaten 5-7 ent-
sprechende Element dem Element zu, das dem seg-
mentierten Bereich (X, Y) in den vertikalen Kantenda-
ten 5-9 fir den vorherigen Frame entspricht. Die Ver-
arbeitungsschritte 250 bis 254 bilden die Adressaktu-
alisierungsverarbeitung zur Ausflihrung der vorste-
henden Verarbeitung fur alle Pixel.

[0070] Die Verarbeitungsschritte 255 bis 262
(Fig. 11) aktualisieren die zeitveranderlichen Kanten-
daten 5-13 fir den vorherigen Frame und Iéschen die
zeitveranderlichen Kantendaten 5-12 auf 0. Der Ver-
arbeitungsschritt 255 initialisiert die Variablen Xb und
Yb, die den einem zu verarbeitenden segmentierten
Bereich zugewiesenen laufenden Nummern in X-
und Y-Richtung entsprechen, auf 0. Der Verarbei-
tungsschritt 256 weist den Wert des dem segmentier-

ten Bereich (Xb, Yb) in den zeitveranderlichen Kan-
tendaten 5-12 entsprechenden Elements dem Ele-
ment zu, das dem segmentierten Bereich (Xb, Yb) in
den zeitveranderlichen Kantendaten 5-13 fir den
vorherigen Frame entspricht. Der Verarbeitungs-
schritt 257 weist dem Element, das dem segmentier-
ten Bereich (Xb, Yb) in den zeitveranderlichen Kan-
tendaten 5-12 entspricht, den Wert 0 zu. Die Verar-
beitungsschritte 258 bis 262 bilden die Adressaktua-
lisierungsverarbeitung zur Ausflihrung der vorste-
henden Verarbeitung fir alle Bereiche.

(4b) Farbcharakteristik-Extraktionsverarbeitung 300

[0071] Als Vorverarbeitung fir eine Verarbeitung,
um eine reprasentative Farbe fir jeden segmentier-
ten Bereich zu erhalten, erzeugen die Verarbeitungs-
schritte 301 bis 314 (Fig. 12) ein Histogramm der
Farben von 10x10 Pixeln, die zu jedem segmentier-
ten Bereich gehdren. Der Verarbeitungsschritt 301 in-
itialisiert die Variablen Xb und Yb, die den einem zu
verarbeitenden segmentierten Bereich zugewiese-
nen laufenden Nummern in X- und Y-Richtung ent-
sprechen, die Variablen i und j, die den einem zu ver-
arbeitenden Pixel in dem segmentierten Bereich zu-
gewiesenen laufenden Nummern entsprechen, und
die Variable col, die der Farbzahl einer reprasentati-
ven Farbe entspricht, auf 0. Der Verarbeitungsschritt
302 ubersetzt die Farbe eines (i, j)-ten Pixels in dem
segmentierten Bereich (X, Y), das heif3t die des Pi-
xels (Xx10+i, Yx10+j), in eine der Farben von 64 Stu-
fen, und schreibt die Farbzahl in die Variable col.

[0072] Das heilt, die roten Bilddaten 5-5-1, die gru-
nen Bilddaten 5-5-2 und die blauen Bilddaten 5-5-3
jedes Pixels umfassen jeweils acht Bits. Jede Farb-
komponente ist durch 256 Stufen angegeben. In Ver-
arbeitungsschritt 302 werden die oberen beiden Bits
jedes der drei Elemente, die in den roten Bilddaten
5-5-1, den grinen Bilddaten 5-5-2 und den blauen
Bilddaten 5-5-3 demselben Pixel entsprechen, her-
aus genommen, und die Daten, die diese entnomme-
nen sechs Bits insgesamt darstellen, werden als
Farbzahl fiir das Pixel verwendet. Im Einzelnen ist 0
x c0 in Verarbeitungsschritt 302 die Hexadezi-
malschreibweise fur die Binardaten 11000000. Der
erste Ausdruck zeigt, dass die durch das logische
Produkt des Elements, das dem Pixel (Xx10+i,
Yx10+j) in den roten Bilddaten 5-5-1 entspricht, er-
haltenen Daten und die Binardaten 11000000 um
sechs Bits nach rechts verschoben werden. In glei-
cher Weise zeigt der zweite Ausdruck, dass die durch
das logische Produkt des Elements, das dem Pixel
(Xx10+i, Yx10+j) in den grinen Bilddaten 5-5-2 ent-
spricht, und die Daten 11000000 um vier Bits nach
rechts verschoben werden. Der dritte Ausdruck zeigt,
dass die durch das logische Produkt des Elements,
das dem Pixel (Xx10+i, Yx10+j) in den blauen Bildda-
ten 5-5-3 entspricht, und die Daten 11000000 um
zwei Bits nach rechts verschoben werden. Der Verar-
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beitungsschritt 302 zeigt, dass die als Ergebnis der
logischen Addition der drei auf diese Weise erhalte-
nen Zwei-Bit-Daten gewonnene Farbzahl mit sechs
Bits der Variablen col zugewiesen wird.

[0073] Die Histogrammdaten 5-15 sind dreidimensi-
onale Arraydaten mit 64 Elementen flr jeden seg-
mentierten Bereich (X, Y). Der Verarbeitungsschritt
303 addiert 1 zu dem Element der Farbzahl-Histo-
grammdaten 5-15, das der Kombination des seg-
mentierten Bereichs (X, Y) und des in Verarbeitungs-
schritt 302 berechneten Werts der Variable col ent-
spricht. Die Verarbeitungsschritte 304 bis 314 bilden
die Adressaktualisierungsverarbeitung zur Ausfih-
rung der vorstehenden Verarbeitung fur alle Pixel.
Wenn alle Verarbeitungsschritte abgeschlossen sind,
fahrt das Programm mit Verarbeitungsschritt 315 fort.

[0074] Die Verarbeitungsschritte 315 bis 326
(Fig. 13) extrahieren die reprasentative Farbe fir je-
den segmentierten Bereich. Der Verarbeitungsschritt
315 initialisiert die Variablen Xb und Yb, die den ei-
nem zu verarbeitenden segmentierten Bereich zuge-
wiesenen laufenden Nummern in X- und Y-Richtung
entsprechen, auf 0. Der Verarbeitungsschritt 316 ini-
tialisiert die Variable Color (Farbe) und die Variable
max_col, die der Farbzahl mit der maximalen Haufig-
keit unter den Farbzahlen von 64 Stufen fiir den ver-
arbeiteten segmentierten Bereich entspricht, auf 0.
Um die Farbzahl zu ermitteln, die in dem segmentier-
ten Bereich (Xb, Yb) mit der héchsten Haufigkeit ver-
wendet wird, prift der Verarbeitungsschritt 317, ob
der Wert des Elements (Xb, Yb, col) in den Histo-
grammdaten 5-15 groRer ist als der Wert der Variab-
len max_col. Das Programm fahrt mit Verarbeitungs-
schritt 318 fort, wenn ersterer grofRer ist als letzterer,
und es fahrt mit Verarbeitungsschritt 320 fort, wenn
ersterer kleiner ist als letzterer. Der Verarbeitungs-
schritt 318 ersetzt die Variable max_col durch den
Wert des Elements (Xb, Yb, col) in den Histogramm-
daten 5-15 und geht weiter zu Verarbeitungsschritt
319. Der Verarbeitungsschritt 319 schreibt die Vari-
able col zur Angabe der Farbzahl in das Element (Xb,
Yb) in den bereichsreprasentativen Farbdaten 5-16.
Die Verarbeitungsschritte 320 bis 321 bilden die
Adressaktualisierungsverarbeitung zur Ausfiihrung
der vorstehenden Verarbeitung fur alle 64 Stufen. Die
Verarbeitungsschritte 322 bis 326 bilden die Adress-
aktualisierungsverarbeitung zur Ausfiihrung der vor-
stehenden Verarbeitung fir alle Bereiche. Auf diese
Weise werden die bereichsreprasentativen Farbda-
ten 5-16 erzeugt, die die Farbzahl der reprasentati-
ven Farbe fir alle segmentierten Bereiche angeben.
Am Ende der Bildadnderungsbereich-Extraktionsver-
arbeitung 400 werden die bereichsreprasentativen
Farbdaten 5-16 auf die bereichsreprasentativen
Farbdaten 5-17 fir den vorherigen Frame verscho-
ben, wie nachstehend anhand von Fig. 16 erlautert.
Die bereichsreprasentativen Farbdaten 5-17 fiir den
vorherigen Frame werden dabei auf die bereichsre-

prasentativen Farbdaten 5-18 fiir den weiter vorheri-
gen Frame verschoben.

[0075] Die Verarbeitungsschritte 327 bis 336
(Fig. 14) fuhren das Léschen der Histogrammdaten
5-15 auf null durch. Der Verarbeitungsschritt 327 ini-
tialisiert die Variablen Xb und Yb, die den einem zu
verarbeitenden segmentierten Bereich zugewiese-
nen laufenden Nummern in X- und Y-Richtung ent-
sprechen, auf 0. Der Verarbeitungsschritt 328 initiali-
siert die Variable col, die der zu verarbeitenden Farb-
zahl entspricht, auf 0. Der Verarbeitungsschritt 329
schreibt eine 0 in die Histogrammdaten 5-15, um sie
zu léschen, und das Programm geht weiter zu Verar-
beitungsschritt 330. Die Verarbeitungsschritte 330
bis 331 bilden die Adressaktualisierungsverarbeitung
zur Ausfiuhrung der vorstehenden Verarbeitung fir
alle Farbzahlen fir den segmentierten Bereich (X, Y)
in den Histogrammdaten 5-15. Die Verarbeitungs-
schritte 332 bis 326 bilden die Adressaktualisierungs-
verarbeitung zur Ausfihrung der vorstehenden Ver-
arbeitung fiir alle segmentierten Bereiche.

(4c) Bildanderungsbereich-Extraktionsverarbeitung
400

[0076] Die Verarbeitungsschritte 401 bis 412
(Eig. 15) extrahieren Bereiche (Bildanderungsberei-
che), die als Bereiche angesehen werden kdnnen,
die ein Bild eines sich bewegenden Objekts enthal-
ten, basierend auf der fur jeden segmentierten Be-
reich ermittelten Bewegungscharakteristik und Farb-
charakteristik. Wie bereits erlautert, zeigt die fir je-
den segmentierten Bereich ermittelte Bewegungs-
charakteristik, ob der segmentierte Bereich mehr als
eine bestimmte Anzahl von zeitveranderlichen Kan-
tenpixeln enthalt. Probleme treten jedoch auf, wenn
ein als Bewegungscharakteristikbereich beurteilter
segmentierter Bereich als ein Bereich verwendet
wird, der ein Bild eines zu verfolgenden sich bewe-
genden Objekts enthalt. Insbesondere kommt es vor,
dass sich die reprasentativen Farben dieses seg-
mentierten Bereichs Uber mehrere Frames nicht an-
dern. Dieses Phanomen tritt auf, wenn ein segmen-
tierter Bereich schaukelnde Blatter von Baumen ent-
halt und wenn der segmentierte Bereich das Bild ei-
nes sich bewegenden Objekts zeigt, das stillzuste-
hen scheint. Die Verarbeitungsschritte 401 bis 412
behandeln den ersteren segmentierten Bereich nicht
als einen Bereich (Bildanderungsbereich), der ein
Bild eines sich bewegenden Objekts enthalt, wohl
aber den letzteren segmentierten Bereich als einen
Bildanderungsbereich.

[0077] Der Verarbeitungsschritt 401 initialisiert die
Variablen Xb und Yb, die den einem zu verarbeiten-
den segmentierten Bereich zugewiesenen laufenden
Nummern in X- und Y-Richtung entsprechen, auf 0.
Der Verarbeitungsschritt 402 prift, ob das dem seg-
mentierten Bereich (X, Y) entsprechende Element in
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den Bewegungscharakteristikbereichsdaten 5-14
den Wert 1 hat. Das Programm fahrt mit Verarbei-
tungsschritt 403 fort, wenn der Wert 1 ist, bzw. mit
Verarbeitungsschritt 406, wenn er nicht 1 ist. Der Ver-
arbeitungsschritt 403 pruft, ob die reprasentativen
Farben des segmentierten Bereichs (X, Y) sich Gber
mehrere Frames geandert haben. Das heil}t, es wird
gepruft, ob der Wert des Elements, das dem segmen-
tierten Bereich (X, Y) in den bereichsreprasentativen
Farbdaten 5-18 fur den weiter vorherigen Frame ent-
spricht, gleich dem Wert des dem segmentierten Be-
reich (X, Y) in den bereichsreprasentativen Farbda-
ten 5-16 entsprechenden Elements ist, und gleichzei-
tig ob der Wert des Elements, das dem segmentier-
ten Bereich (X, Y) in den bereichsreprasentativen
Farbdaten 5-17 fiir den vorherigen Frame entspricht,
gleich dem Wert des dem segmentierten Bereich (X,
Y) in den bereichsreprasentativen Farbdaten 5-16
entsprechenden Elements ist. Erfullt der segmentier-
te Bereich (X, Y) diese beiden Bedingungen, hat sich
die reprasentative Farbe des segmentierten Bereich
Uber die drei Frames von dem weiter vorherigen Fra-
me bis zum aktuellen Frame nicht geandert. Nach der
Ausfuhrungsform wird angenommen, dass der seg-
mentierte Bereich (X, Y) die beiden Bedingungen in
den folgenden zwei Fallen erflillt. Im ersten Fall ent-
halt das Bild dieses segmentierten Bereichs ein Bild
eines sich bewegenden Objekts, das im Wesentli-
chen an derselben Position anhalt. Im anderen Fall
sind der Hintergrund des segmentierten Bereichs
und das sich bewegende Objekt in dem Bereich
gleich, so als wenn der Hintergrund des segmentier-
ten Bereichs Blatter von Baumen enthalt, die im Wind
schaukeln, und der Hintergrund als ein sich bewe-
gendes Objekt erkannt worden ist.

[0078] Das Programm fahrt mit Verarbeitungsschritt
404 fort, wenn der segmentierte Bereich (X, Y) die
beiden Bedingungen erfiillt, und es fahrt mit Verarbei-
tungsschritt 407 fort, wenn der segmentierte Bereich
die beiden Bedingungen nicht erfiillt. Der Verarbei-
tungsschritt 404 prift, ob der Wert von Xb nicht klei-
ner als 1 und nicht groRer als 14 ist und ob der Wert
von Yb nicht kleiner als 1 und nicht gréRer als 10 ist,
um die Ausflihrung der Verarbeitung flr den aufRers-
ten Bereich in Verarbeitungsschritt 405 zu verhin-
dern. Das Programm fahrt mit Verarbeitungsschritt
405 fort, wenn Xb und Yb diese Bedingungen erful-
len, bzw. mit Verarbeitungsschritt 406, wenn Xb und
Yb diese Bedingungen nicht erfillen.

[0079] Der Verarbeitungsschritt 405 stellt fest, ob
das Bild in diesem segmentierten Bereich ein Bild ei-
nes sich bewegenden Objekts enthalt, das im We-
sentlichen an derselben Position anhalt. Das heil}t,
wie nachstehend erlautert, die Routenbereichsdaten
5-21 enthalten ein dem jeweiligen segmentierten Be-
reich entsprechendes Element, und Daten ungleich
Null werden in ein Element der Routenbereichsdaten
5-21 geschrieben, das einem segmentierten Bereich

entspricht, wenn der segmentierte Bereich als ein
Durchgangspunkt eines sich bewegenden Objekts
erkannt worden ist. Der Verarbeitungsschritt 405
pruft, ob die vier Elemente der Routenbereichsdaten
5-21, die den vier benachbarten segmentierten Be-
reichen (X-1,Y), (X+1,Y), (X, Y-1) und (X, Y+1) eines
verarbeiteten segmentierten Bereichs (X, Y) entspre-
chen, alle 0 sind. Wenn eines dieser vier Elemente
der Routenbereichsdaten 5-21 den Wert 1 hat, be-
deutet dies, dass anhand des Bilds fir den vorheri-
gen Frame festgestellt worden ist, dass das sich be-
wegende Objekt den betreffenden segmentierten Be-
reich durchlaufen hat. In diesem Fall liegt der verar-
beitete segmentierte Bereich sehr nahe an der Bewe-
gungsroute des sich bewegenden Objekts. Daher
wird angenommen, dass die reprasentative Farbe
des verarbeiteten segmentierten Bereichs (X, Y) die
Bedingung fiir Verarbeitungsschritt 403 erflllt, weil
dieser segmentierte Bereich ein Bild eines sich bewe-
genden Objekts enthalt, das im Wesentlichen anhalt.
Daher wird der verarbeitete segmentierte Bereich (X,
Y) als ein Bildanderungsbereich behandelt, der ein
Bild eines fraglichen sich bewegenden Objekts ent-
halt, wenn dieser segmentierte Bereich die beiden
Bedingungen fir Verarbeitungsschritt 403, aber nicht
die Bedingung fir Verarbeitungsschritt 405 erfilllt.

[0080] Wenn der verarbeitete segmentierte Bereich
andererseits sowohl die beiden Bedingungen fir Ver-
arbeitungsschritt 403 als auch die Bedingung fiir Ver-
arbeitungsschritt 405 erflllt, wird festgestellt, dass
dieser segmentierte Bereich ein Bild eines schau-
kelnden Objekts wie die Blatter eines Baums enthalt,
dass die reprasentative Farbe dieses segmentierten
Bereichs eine Farbe zahlreicher Blatter im Hinter-
grund ist und dass sich daher die reprasentative Far-
be Uber mehrere Frames nicht gedndert hat. Daher
fahrt das Programm mit Verarbeitungsschritt 406 fort,
wenn der verarbeitete segmentierte Bereich die Be-
dingung flr Verarbeitungsschritt 405 erfillt, und der
Verarbeitungsschritt 406 erkennt, dass es keine An-
derung in dem Bild gegeben hat, die auf das fragliche
sich bewegende Objekt zurtickzufuhren ist, schreibt
eine 0 in das Element der Bildanderungsbereichsda-
ten 5-19, das diesem segmentierten Bereich (X, Y)
entspricht, und geht weiter zu Verarbeitungsschritt
408.

[0081] Das Programm fahrt mit Verarbeitungsschritt
407 fort, wenn der verarbeitete segmentierte Bereich
die Bedingung fur Verarbeitungsschritt 405 nicht er-
fullt. Der Verarbeitungsschritt 407 nimmt an, dass es
eine Anderung in dem Bild in diesem segmentierten
Bereich gegeben hat, die auf das fragliche sich bewe-
gende Objekt zuriickzufiihren ist, schreibt eine 1 in
das betreffende Element der Bildanderungsbereichs-
daten 5-19 und geht weiter zu Verarbeitungsschritt
408. Wenn das Element der Bildanderungsbereichs-
daten 5-19, das einem segmentierten Bereich ent-
spricht, den Wert 1 hat, wird der segmentierte Be-
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reich als Bildanderungsbereich bezeichnet. Die Ver-
arbeitungsschritte 408 bis 412 bilden die Adressaktu-
alisierungsverarbeitung zur Ausflihrung der vorste-
henden Verarbeitung fiir alle Bereiche.

[0082] Da der Bildanderungsbereich auf diese Wei-
se extrahiert wird, ist es mdglich, zu verhindern, dass
ein segmentierter Bereich, der eine Bewegung in
dem Bild enthalt, etwa das Schaukeln der Blatter ei-
nes Baums, als ein Bildanderungsbereich extrahiert
wird. AuBerdem ist es mdglich, einen segmentierten
Bereich, der eine Bewegung enthalt, die einer war-
tenden Person entspricht, als einen Bildanderungs-
bereich zu beurteilen, indem geprift wird, ob es be-
nachbarte Routenbereichsdaten mit dem Wert 1 gibt.
Wie weiter unten erlautert, wird ein durch die Bildan-
derungsbereich-Extraktionsverarbeitung 400 ermit-
telter Bildanderungsbereich verwendet, um den
Durchgangspunkt des sich bewegenden Objekts im
gegenwartigen Frame-Bild zu erfassen.

[0083] Wenn beurteilt wird, dass ein verarbeiteter
segmentierter Bereich ein Bild eines sich bewegen-
den Objekts enthalt, das im Wesentlichen anhalt,
wird erwartet, dass andere segmentierte Bereiche,
die von diesem segmentierten Bereich ein wenig ge-
trennt sind, sicher das Bild desselben sich bewegen-
den Objekts enthalten. Es kommt jedoch oft vor, dass
diese anderen segmentierten Bereiche nicht an die
bereits extrahierte Bewegungsroute angrenzen. In
diesem Fall werden diese anderen segmentierten
Bereiche nicht als Bildanderungsbereiche eingestuft,
weil sie die Bedingung fir Verarbeitungsschritt 405
erfillen. Daher beurteilt die Bildanderungsbe-
reich-Extraktionsverarbeitung 400 nur einen Teil der
segmentierten Bereiche mit dem Bild des sich bewe-
genden Objekts, das im Wesentlichen anhalt, als
Bildanderungsbereiche. Dieser Teil der so erkannten
Bildanderungsbereiche kann wie er ist zum Erfassen
der Durchgangspunkte des sich bewegenden Ob-
jekts im gegenwartigen Frame-Bild verwendet wer-
den, wie nachstehend erlautert wird. Daher ergibt
sich kein Problem mit dem Erfassen des Durch-
gangspunkts, dass nur ein Teil der Bilddnderungsbe-
reiche erfasst wird.

[0084] Die Verarbeitungsschritte 413 bis 419
(Fig. 16) bilden die Aktualisierungsverarbeitung fur
die bereichsreprasentativen Farbdaten 5-18 des wei-
ter vorherigen Frames und die bereichsreprasentati-
ven Farbdaten 5-17 des vorherigen Frames. Der Ver-
arbeitungsschritt 413 initialisiert die Variablen Xb und
Yb, die den einem zu verarbeitenden segmentierten
Bereich zugewiesenen laufenden Nummern in X-
und Y-Richtung entsprechen, auf 0. Der Verarbei-
tungsschritt 414 weist das dem segmentierten Be-
reich (Xb, Yb) entsprechende Element der bereichs-
reprasentativen Farbdaten 5-17 fur den vorherigen
Frame dem Element der bereichsreprasentativen
Farbdaten 5-18 fiir den weiter vorherigen Frame zu,

das dem segmentierten Bereich (Xb, Yb) entspricht,
und weist das dem segmentierten Bereich (Xb, Yb)
entsprechende Element der bereichsreprasentativen
Farbdaten 5-16 dem Element der bereichsreprasen-
tativen Farbdaten 5-17 fur den vorherigen Frame zu,
das dem segmentierten Bereich (Xb, Yb) entspricht.
Die Verarbeitungsschritte 415 bis 419 bilden die
Adressaktualisierungsverarbeitung zur Ausfiihrung
der vorstehenden Verarbeitung fur alle segmentier-
ten Bereiche.

(4d) Routenextraktionsverarbeitung 500

[0085] Die mit der Bildanderungsbereich-Extrakti-
onsverarbeitung 400 erfassten Bildanderungsberei-
che kénnen als Bereiche angesehen werden, die das
Bild des fraglichen sich bewegenden Objekts enthal-
ten. Die Position des Mittelpunkts der durch diese
Bildanderungsbereiche reprasentierten Figur wird bei
der vorliegenden Ausfiihrungsform als ein Durch-
gangspunkt des sich bewegenden Objekts behan-
delt. Die Verarbeitungsschritte 500 bis 533 (Fig. 17
und Fig. 18) extrahieren den Bildanderungsbereich,
der sich am Mittelpunkt der durch diese Bildande-
rungsbereiche reprasentierten Figur befindet, als ge-
genwartigen Durchgangspunkt des fraglichen sich
bewegenden Objekts.

[0086] Der Verarbeitungsschritt 501 initialisiert die
Variablen Xb und Yb, die den einem zu verarbeiten-
den segmentierten Bereich zugewiesenen laufenden
Nummern in X- und Y-Richtung entsprechen, und die
Variable bottom, die die unterste Position der vorste-
hend angegebenen Figur darstellt, auf 0. Der Verar-
beitungsschritt 502 prft, ob das Element der Bildan-
derungsbereichsdaten 5-19, das dem verarbeiteten
segmentierten Bereich (X, Y) entspricht, den Wert 1
hat, das heif3t, ob der segmentierte Bereich der Bild-
anderungsbereich ist. Das Programm fahrt mit Verar-
beitungsschritt 503 fort, wenn das Element den Wert
1 hat, bzw. mit Verarbeitungsschritt 504, wenn dies
nicht der Fall ist. Der Verarbeitungsschritt 503
schreibt den Wert von Yb in die Variable bottom, und
das Programm geht weiter zu Verarbeitungsschritt
509. Die Verarbeitungsschritte 504 bis 508 bilden die
Adressaktualisierungsverarbeitung zur Ausfiihrung
der vorstehenden Verarbeitung fur alle Bereiche nur
dann, wenn der Wert des Elements der Bildande-
rungsbereichsdaten 5-19, das dem verarbeiteten
segmentierten Bereich (X, Y) entspricht, nicht 1 ist.
Bei dieser Adressaktualisierungsverarbeitung wird
die Adresse fortlaufend von einem kleineren Wert der
Variable Yb aktualisiert. Folglich zeigt, wenn ein seg-
mentierter Bereich zuerst als ein Bildanderungsbe-
reich beurteilt wird, die laufende Nummer in Y-Rich-
tung des segmentierten Bereichs die unterste Positi-
on der Figur, die durch die mit der Bilddnderungsbe-
reich-Extraktionsverarbeitung 400 ermittelten Bildan-
derungsbereiche reprasentiert wird.
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[0087] Der Verarbeitungsschritt 509 initialisiert die
in den Verarbeitungsschritten 510 bis 516 verwende-
ten Variablen Xb, Yb und top auf 0. Der Verarbei-
tungsschritt 510 prift, ob das Element der Bildande-
rungsbereichsdaten 5-19, das dem verarbeiteten
segmentierten Bereich (X, Y) entspricht, den Wert 1
hat. Das Programm fahrt mit Verarbeitungsschritt 511
fort, wenn der Wert 1 ist, bzw. mit Verarbeitungs-
schritt 512, wenn dies nicht der Fall ist. Der Verarbei-
tungsschritt 511 schreibt den Wert von Yb in die Vari-
able top und geht weiter zu Verarbeitungsschritt 517.
Die Verarbeitungsschritte 512 bis 516 bilden die
Adressaktualisierungsverarbeitung zur Ausfiihrung
der vorstehenden Verarbeitung fir alle Bereiche. Bei
dieser Adressaktualisierungsverarbeitung wird die
Adresse fortlaufend von einem grofieren Wert der
Variable Yb aktualisiert. Folglich zeigt, wenn ein seg-
mentierter Bereich zuerst als ein Bildanderungsbe-
reich beurteilt wird, die laufende Nummer in Y-Rich-
tung des segmentierten Bereichs die oberste Positi-
on der Figur, die durch die mit der Bilddnderungsbe-
reich-Extraktionsverarbeitung 400 ermittelten Bildan-
derungsbereiche reprasentiert wird.

[0088] Der Verarbeitungsschritt 517 initialisiert die
in den Verarbeitungsschritten 518 bis 524 verwende-
ten Variablen Xb, Yb und left auf 0. Der Verarbei-
tungsschritt 518 prift, ob das Element der Bildande-
rungsbereichsdaten 5-19, das dem verarbeiteten
segmentierten Bereich (X, Y) entspricht, den Wert 1
hat. Das Programm fahrt mit Verarbeitungsschritt 519
fort, wenn das Element den Wert 1 hat, bzw. mit Ver-
arbeitungsschritt 520, wenn dies nicht der Fall ist. Der
Verarbeitungsschritt 519 weist den Wert von Xb der
Variablen left zu und geht weiter zu Verarbeitungs-
schritt 525. Die Verarbeitungsschritte 520 bis 524 bil-
den die Adressaktualisierungsverarbeitung zur Aus-
fuhrung der vorstehenden Verarbeitung fir alle Berei-
che. Bei dieser Adressaktualisierungsverarbeitung
wird die Adresse fortlaufend von einem kleineren
Wert der Variable Xb aktualisiert. Folglich zeigt, wenn
ein segmentierter Bereich zuerst als ein Bildande-
rungsbereich beurteilt wird, die laufende Nummer in
X-Richtung des segmentierten Bereichs die ganz lin-
ke Position der Figur, die durch die mit der Bildande-
rungsbereich-Extraktionsverarbeitung 400 ermittel-
ten Bildanderungsbereiche reprasentiert wird.

[0089] Der Verarbeitungsschritt 525 initialisiert die
in den Verarbeitungsschritten 526 bis 532 verwende-
ten Variablen Xb, Yb und right auf 0. Der Verarbei-
tungsschritt 526 prift, ob das Element der Bildande-
rungsbereichsdaten 5-19, das dem verarbeiteten
segmentierten Bereich (X, Y) entspricht, den Wert 1
hat. Das Programm fahrt mit Verarbeitungsschritt 527
fort, wenn das Element den Wert 1 hat, bzw. mit Ver-
arbeitungsschritt 528, wenn dies nicht der Fall ist. Der
Verarbeitungsschritt 527 weist den Wert von Xb der
Variablen right zu, und das Programm wird mit Verar-
beitungsschritt 533 fortgesetzt. Die Verarbeitungs-

schritte 528 bis 532 bilden die Adressaktualisierungs-
verarbeitung zur Ausfihrung der vorstehenden Ver-
arbeitung fiir alle Bereiche. Bei dieser Adressaktuali-
sierungsverarbeitung wird die Adresse fortlaufend
von einem grolReren Wert der Variable Xb aktuali-
siert. Folglich zeigt, wenn ein segmentierter Bereich
zuerst als ein Bildanderungsbereich beurteilt wird,
die laufende Nummer in X-Richtung des segmentier-
ten Bereichs die ganz rechte Position der Figur, die
durch die mit der Bildanderungsbereich-Extraktions-
verarbeitung 400 ermittelten Bildanderungsbereiche
reprasentiert wird.

[0090] Der Verarbeitungsschritt 533 erhalt die lau-
fenden Nummern in X- und Y-Richtung eines seg-
mentierten Bereichs, der sich in der Mitte des durch
die Bildanderungsbereiche dargestellten Bilds befin-
det, auf der Grundlage des Durchschnitts der erhalte-
nen Werte fiir die Variablen bottom und top und des
Durchschnitts der erhaltenen Werte flir die Variablen
left und right, und addiert 1 zu dem Wert des Ele-
ments der Routenbereichsdaten 5-21, das diesem
segmentierten Bereich entspricht. Wenn der Wert
des diesem segmentierten Bereich entsprechenden
Elements der Routenbereichsdaten 5-21 bis dahin 0
ist, wird der Wert des Elements auf 1 geandert. Der
Wert des diesem segmentierten Bereich entspre-
chenden Elements der Routenbereichsdaten 5-21
bis dahin ist nicht bereits 0, wenn das sich bewegen-
de Objekt denselben segmentierten Bereich mehr-
fach durchlauft oder wenn es lange in demselben
segmentierten Bereich verweilt. In diesem Fall erh6ht
sich der Wert des Elements der Routenbereichsda-
ten 5-21, das diesem segmentierten Bereich ent-
spricht, durch den Verarbeitungsschritt 533. Daher
enthalten die Routenbereichsdaten 5-21 Informatio-
nen uber die Verweilzeit des sich bewegenden Ob-
jekts in demselben segmentierten Bereich.

[0091] Die Verarbeitungsschritte 534 bis 548
(Fig. 19) erzeugen die Routenbilddaten 5-22. Der
Verarbeitungsschritt 534 initialisiert die Variablen Xb
und Yb, die den einem zu verarbeitenden segmen-
tierten Bereich zugewiesenen laufenden Nummern in
X- und Y-Richtung entsprechen, und die Variablen i
und j, die den einem zu verarbeitenden Pixel in dem
segmentierten Bereich zugewiesenen laufenden
Nummern entsprechen, auf 0. Der Verarbeitungs-
schritt 535 prift, ob das Element der Routenbereichs-
daten 5-21, das dem segmentierten Bereich (X, Y)
entspricht, den Wert 0 hat. Das Programm fahrt mit
Verarbeitungsschritt 536 fort, wenn der Wert nicht 0
ist, bzw. mit Verarbeitungsschritt 537, wenn er 0 ist.

[0092] Der Verarbeitungsschritt 536 weist den Wert
des Elements der Routenbereichsdaten 5-21, das
dem segmentierten Bereich (Xb, Yb) entspricht, dem
Element der Routentransparenzgraddaten 5-22-4 zu,
das dem Pixel (Xbx10i, Ybx10+j) entspricht, und
schreibt drei Farbkomponentendaten, die zum Anzei-
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gen der Route in einer vorbestimmten Farbe erforder-
lich sind, in die Elemente der roten Routenbilddaten
5-22-1, der griinen Routenbilddaten 5-22-2 und der
blauen Routenbilddaten 5-22-3, die demselben Pixel
entsprechen. Das Programm fahrt mit Verarbeitungs-
schritt 538 fort. Bei der vorliegenden Ausfiihrungs-
form wird ein numerischer Wert 255 in die griinen
Routenbilddaten 5-22-2 bzw. ein Wert 0 in die Gbri-
gen Routenbilddaten 5-22-1 und 5-22-3 geschrieben,
um die Route griin darzustellen. Der Wert 255 kann
entsprechend geandert werden. Der Verarbeitungs-
schritt 537 schreibt eine 0 in die Elemente aller Rou-
tenbilddaten 5-22-1 bis 5-22-3, die dem Pixel
(Xbx10+i, Ybx10+j) entsprechen, weil der segmen-
tierte Bereich (Xb, Yb) nicht auf der Route liegt, und
das Programm geht weiter zu Verarbeitungsschritt
538. Die Verarbeitungsschritte 304 bis 314 bilden die
Adressaktualisierungsverarbeitung zur Ausfiihrung
der vorstehenden Verarbeitung fur alle Pixel.

[0093] Wie nachstehend erlautert, werden die seg-
mentierten Bereiche auf der Route in einer durch-
scheinenden Farbe in tGberlappender Weise mit dem
Bild des sich bewegenden Objekts angezeigt. Bei der
vorliegenden Ausflihrungsform wird die Route in
durchscheinendem Griin angezeigt. Weil der Verar-
beitungsschritt 536 die Werte flr die Routenbereichs-
daten 5-21 unverandert als Routentransparenzgrad-
daten 5-22-4 verwendet, wird der Wert der Routen-
transparenzgraddaten, die einem segmentierten Be-
reich entsprechen, grofder, wenn das sich bewegen-
de Objekt den segmentierten Bereich mehrfach
durchlauft oder wenn die Verweilzeit des sich bewe-
genden Objekts in dem segmentierten Bereich langer
ist. Bei der vorliegenden Ausfuhrungsform wird ein
segmentierter Bereich mit einem groferen Wert der
Routentransparenzgraddaten in einer dunkleren
durchscheinenden Farbe angezeigt, wie nachste-
hend erlautert. Daher kann der Bediener einen Zeit-
faktor flr die Bewegung des sich bewegenden Ob-
jekts wie etwa dessen Verweilzeit usw. auf einen
Blick bestatigen.

(4e) Extraktionsverarbeitung 600 fir das Bild des sich
bewegenden Objekts

[0094] Die Verarbeitungsschritte 601 bis 611
(Fig. 20) extrahieren das Bild eines sich bewegen-
den Objekts, wenn sich mindestens ein Teil des sich
bewegenden Objekts in einem vorbestimmten Be-
reich im Sichtfeld der Kamera 9 oder in einem ent-
sprechenden vorbestimmten Bereich in dem Fra-
me-Bild 50 befindet (Fig. 2). Im Einzelnen ist dieser
vorbestimmte Bereich im Sichtfeld ein Bereich, der
langer als breiter ist und einem mittleren Teil des
Sichtfelds der Kamera 9 zugewiesen ist, und der ent-
sprechende vorbestimmte Bereich auf dem Bild-
schirm 50 ist ein Schlitzbereich, der langer als breiter
ist, in der Mitte des Bildschirms 50. Der vorbestimmte
Bereich in dem Frame-Bild wird als Extraktionsbe-

reich flr das Bild eines sich bewegenden Objekts be-
zeichnet. Das heildt, die segmentierten Bereiche (8,
0) bis (8, 12) des Frame-Bilds werden als der Extrak-
tionsbereich fir das Bild des sich bewegenden Ob-
jekts verwendet. Die vorliegende Erfindung verwen-
det ein Verfahren zum Erfassen der Zeit, wenn ein
vorbestimmtes Verhaltnis eines sich bewegenden
Objekts in den Extraktionsbereich fiir das Bild des
sich bewegenden Objekts eingetreten ist, und zum
Speichern des Frame-Bilds zu diesem Zeitpunkt als
das Bild des sich bewegenden Objekts. Nach dem
Verfahren ist es mdglich, ein Bild eines sich bewe-
genden Objekts zu speichern, wenn das sich bewe-
gende Objekt sich an beinahe derselben relativen
Position zum Extraktionsbereich fur das Bild des sich
bewegenden Objekts befindet, unabhangig von der
Grole des sich bewegenden Objekts.

[0095] Die Verarbeitungsschritte 601 bis 609 zahlen
die Gesamtzahl der drei verwendeten Bildande-
rungsbereiche, wenn die Anderung der relativen Po-
sition zwischen dem sich bewegenden Objekt und
dem Extraktionsbereich fir das Bild des sich bewe-
genden Objekts ermittelt wird. Der Verarbeitungs-
schritt 601 initialisiert die Variable Xb, die der einem
zu verarbeitenden segmentierten Bereich zugewie-
senen laufenden Nummer in X-Richtung entspricht,
auf 8, was allen segmentierten Bereichen entspricht,
die den Extraktionsbereich fur das Bild des sich be-
wegenden Objekts darstellen, und initialisiert die Va-
riable Yb, die der einem zu verarbeitenden segmen-
tierten Bereich zugewiesenen laufenden Nummer in
Y-Richtung entspricht, auf 0 sowie die drei Variablen
now_count, old_count und same_count, die sich auf
die Anzahl der im Extraktionsbereich fur das Bild des
sich bewegenden Objekts enthaltenen Bildande-
rungsbereiche beziehen. Der Verarbeitungsschritt
602 prift, ob das Element, das dem segmentierten
Bereich (Xb, Yb) in den Bildanderungsbereichsdaten
5-19 entspricht, den Wert 1 hat. Das Programm fahrt
mit Verarbeitungsschritt 603 fort, wenn der Wert 1 ist,
bzw. mit Verarbeitungsschritt 604, wenn dies nicht
der Fall ist. Der Verarbeitungsschritt 603 addiert 1 zu
der Variablen now_count. Die Variable now_count
gibt die Gesamtzahl der Bildanderungsbereiche im
Extraktionsbereich fir das Bild des sich bewegenden
Objekts in dem aktuellen Frame-Bild an.

[0096] Der Verarbeitungsschritt 604 prift, ob das
Element, das dem segmentierten Bereich (Xb, Yb) in
den Bildanderungsbereichsdaten 5-20 fiir den vorhe-
rigen Frame entspricht, den Wert 1 hat. Das Pro-
gramm fahrt mit Verarbeitungsschritt 605 fort, wenn
der Wert 1 ist, bzw. mit Verarbeitungsschritt 606,
wenn dies nicht der Fall ist. Der Verarbeitungsschritt
603 addiert 1 zu der Variablen old_count. Die Variab-
le old_count gibt die Gesamtzahl der Bildanderungs-
bereiche im Extraktionsbereich fir das Bild des sich
bewegenden Objekts in dem vorherigen Frame-Bild
an.
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[0097] Der Verarbeitungsschritt 606 prift, ob das
Element, das dem segmentierten Bereich (Xb, Yb) in
den Bildanderungsbereichsdaten 5-19 entspricht,
den Wert 1 hat, und gleichzeitig ob das Element, das
dem segmentierten Bereich (Xb, Yb) in den Bildande-
rungsbereichsdaten 5-20 fir den vorherigen Frame
entspricht, den Wert 1 hat; er geht weiter zu Verarbei-
tungsschritt 607, wenn der segmentierte Bereich (Xb,
Yb) die beiden Bedingungen erfiillt, bzw. zu Verarbei-
tungsschritt 607, wenn dies nicht der Fall ist. Der Ver-
arbeitungsschritt 607 addiert 1 zu der Variablen
same_count. Die Variable same_count gibt die Ge-
samtzahl der segmentierten Bereiche an, die zu dem
Extraktionsbereich fir das Bild des sich bewegenden
Objekts gehdren, die als Bildanderungsbereiche im
aktuellen Frame-Bild und/oder im vorherigen Fra-
me-Bild ermittelt worden sind. Die Verarbeitungs-
schritte 608 und 609 bilden die Adressaktualisie-
rungsverarbeitung zur Ausfiihrung der vorstehenden
Verarbeitung fir alle segmentierten Bereiche im Ex-
traktionsbereich fur das Bild des sich bewegenden
Objekts. Im vorliegenden Beispiel umfasst der Ex-
traktionsbereich fur das Bild des sich bewegenden
Objekts die segmentierten Bereiche (8,0) bis (8,12),
so dass bei dieser Adressaktualisierungsverarbei-
tung nur die Y-Richtungsadresse Yb der segmentier-
ten Bereiche aktualisiert wird.

[0098] Die Verarbeitungsschritte 610 bis 619
(Eig. 21) erzeugen die Daten flr das Bild des sich be-
wegenden Objekts. Der Verarbeitungsschritt 610
pruft, ob die Variable now_count den Wert 1 oder gr6-
Rer aufweist, und gleichzeitig ob das Verhaltnis des
Doppelten der Variablen same_count zur Summe der
Variablen now_count und der Variablen old_count
nicht gréRer ist als 0,48. Die erste Bedingung besagt,
dass sich mindestens ein Teil des Bilds des sich be-
wegenden Objekts flir den gegenwartigen Frame in
mindestens einem segmentierten Bereich im Extrak-
tionsbereich fur das Bild des sich bewegenden Ob-
jekts befinden muss. Die linke Seite der zweiten Be-
dingung ist ein Parameter, der das Verhaltnis des
Teils misst, das sich im Extraktionsbereich fir das
Bild des sich bewegenden Objekts in dem Bild des
sich bewegenden Objekts befindet. Wenn das Bild
des sich bewegenden Objekts zum ersten Mal in ei-
nem bestimmten Frame in den Extraktionsbereich flr
das Bild des sich bewegenden Objekts eintritt, ist die
linke Seite des zweiten Ausdrucks 0, denn die Variab-
le same_count ist immer noch 0. Wenn das Verhalt-
nis des Teils, das sich im Extraktionsbereich fiir das
Bild des sich bewegenden Objekts im Bild des sich
bewegenden Objekts befindet, spater zunimmt, wird
auch die linke Seite des zweiten Ausdrucks groRer.
Wenn das Verhaltnis jedoch nicht so groR ist, ist auch
der Wert der Variablen same_count klein. Daher
nimmt die linke Seite des zweiten Ausdrucks einen
Wert an, der deutlich kleiner ist als 1. Wird das Ver-
haltnis grofRer, ndhern sich die Variablen old_count,
now_count und same_count beinahe denselben

Werten, und die linke Seite der zweiten Bedingungen
nahert sich 1. Erreicht dieses Verhaltnis einen be-
stimmten Wert, andert sich der Wert auf der linken
Seite nicht mehr sehr. Daher andert sich der Wert auf
der linken Seite des zweiten Ausdrucks ziemlich sig-
nifikant, wenn das Verhaltnis des Teils, der sich im
Extraktionsbereich fir das Bild des sich bewegenden
Objekts in dem Bild des sich bewegenden Objekts
befindet, nicht so groR ist. In Anbetracht der vorste-
henden Merkmale ist die vorliegende Ausflihrungs-
form so beschaffen, dass das Frame-Bild als das Bild
des sich bewegenden Objekts gespeichert wird,
wenn der Wert auf der linken Seite des zweiten Aus-
drucks nicht gréRer als 0,48 ist, ein Wert, der etwas
kleiner als die Halfte des Sattigungswerts 1 fur die lin-
ke Seite des zweiten Ausdrucks ist.

[0099] Das Programm fahrt mit Verarbeitungsschritt
611 fort, wenn der gegenwartige Frame diese beiden
Bedingungen fur Verarbeitungsschritt 610 erfullt,
bzw. mit Verarbeitungsschritt 620, wenn dies nicht
der Fall ist. Der Verarbeitungsschritt 611 initialisiert
die Variablen X und Y, die den X- und Y-Koordinaten
eines zu verarbeitenden Pixels entsprechen, auf 0.
Der Verarbeitungsschritt 612 weist das dem Pixel (X,
Y) der gegenwartigen Frame-Bilddaten 5-5 entspre-
chende Element dem Element zu, das demselben Pi-
xel in den Daten 5-23 fiir das Bild des sich bewegen-
den Objekts entspricht, und geht weiter zu Verarbei-
tungsschritt 613. Der Verarbeitungsschritt 613
schreibt dabei die Zeit in die Extraktionszeit fiur das
Bild des sich bewegenden Objekts mit einer Route
5-2-3 als die Extraktionszeit fur das Bild des sich be-
wegenden Objekts mit einer Route. Die Verarbei-
tungsschritte 614 bis 619 bilden die Adressaktualisie-
rungsverarbeitung zur Ausfihrung der vorstehenden
Verarbeitung fur alle Pixel. Der Verarbeitungsschritt
619 weist der Variablen Paste_flag, die den Ab-
schluss der Erzeugung der Daten fir das Bild des
sich bewegenden Objekts angibt, den Wert 1 zu.

[0100] Im Laufe der Wiederholung der Extraktions-
verarbeitung 600 fur das Bild des sich bewegenden
Objekts kann es vorkommen, dass ein Frame-Bild die
beiden in Verarbeitungsschritt 610 gezeigten Bedin-
gungen erflllt und das nachfolgende Frame-Bild die-
selben Bedingungen ebenfalls erfillt. In diesem Fall
werden die Verarbeitungsschritte 612, 613 und 614
wiederholt, und die Daten 5-23 fiir das Bild des sich
bewegenden Objekts und die Extraktionszeit fir das
Bild des sich bewegenden Objekts mit einer Route
5-2-3 werden durch die Daten fir das Bild des sich
bewegenden Objekts und die Extraktionszeit fir das
Bild des sich bewegenden Objekts mit einer Route
ersetzt, die beide fur den nachfolgenden Frame ex-
trahiert worden sind. Daher bleiben die Daten flr das
Bild des sich bewegenden Objekts und die Extrakti-
onszeit fur das Bild des sich bewegenden Objekts mit
einer Route fur das Frame-Bild unmittelbar vor dem
Frame-Bild, fur das der Wert auf der linken Seite in
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Verarbeitungsschritt 610 grofer als 0,48 ist, als die
Daten 5-23 fir das Bild des sich bewegenden Ob-
jekts und die Extraktionszeit flir das Bild des sich be-
wegenden Objekts mit einer Route 5-2-3 erhalten.

[0101] Die Verarbeitungsschritte 620 bis 626
(Fig. 22) bilden die Adressaktualisierungsverarbei-
tung fur die Bildanderungsbereichsdaten 5-20 des
vorherigen Frames. Der Verarbeitungsschritt 620 ini-
tialisiert die Variablen Xb und Yb, die den einem zu
verarbeitenden segmentierten Bereich zugewiese-
nen laufenden Nummern in X- und Y-Richtung ent-
sprechen, auf 0. Der Verarbeitungsschritt 621 weist
das Element, das dem segmentierten Bereich (Xb,
Yb) in den Bildanderungsbereichsdaten 5-19 ent-
spricht, dem Element zu, das dem segmentierten Be-
reich (Xb, Yb) in den Bildanderungsbereichsdaten
5-20 des vorherigen Frames entspricht, und geht wei-
ter zu Verarbeitungsschritt 622. Die Verarbeitungs-
schritte 622 bis 626 bilden die Adressaktualisierungs-
verarbeitung zur Ausfihrung der vorstehenden Ver-
arbeitung fir alle segmentierten Bereiche.

(4f) Verarbeitung 700 zum Anzeigen des Bilds eines
sich bewegenden Objekts mit einer Route

[0102] Die Verarbeitungsschritte 700 bis 708
(Eig. 23) zahlen die Gesamtzahl der Bildanderungs-
bereiche, die auf dem Frame-Bildschirm existieren,
basierend auf den Bildanderungsbereichsdaten 5-19.
Der Verarbeitungsschritt 701 initialisiert die Variablen
Xb und Yb, die den einem zu verarbeitenden seg-
mentierten Bereich zugewiesenen laufenden Num-
mern in X- und Y-Richtung entsprechen, und die Va-
riable all_count, die der Gesamtzah| der Bildande-
rungsbereiche entspricht, auf 0. Der Verarbeitungs-
schritt 702 prift, ob das Element, das dem segmen-
tierten Bereich (Xb, Yb) in den Bildanderungsbe-
reichsdaten 5-19 entspricht, den Wert 1 hat, und fahrt
mit Verarbeitungsschritt 703 fort, wenn das Element
den Wert 1 hat, bzw. mit Verarbeitungsschritt 704,
wenn dies nicht der Fall ist. Der Verarbeitungsschritt
703 addiert 1 zu der Variable all_count und geht wei-
ter zu Verarbeitungsschritt 704. Die Verarbeitungs-
schritte 704 bis 708 bilden die Adressaktualisierungs-
verarbeitung zur Ausfihrung der vorstehenden Ver-
arbeitung fur alle segmentierten Bereiche. Damit gibt
die Variable all_count die Gesamtzahl der Bildande-
rungsbereiche an, die in dem gegenwartigen Fra-
me-Bildschirm vorliegen. Die Gesamtzahl wird bei
der nachstehend beschriebenen Verarbeitung ver-
wendet, um die Zeit zu ermitteln, an der das sich be-
wegende Objekt aus dem Sichtfeld der Kamera 9
ausgetreten ist.

[0103] Die Verarbeitungsschritte 709 bis 726
(Eig. 24) dienen zum Erzeugen und Anzeigen des
Bilds des sich bewegenden Objekts mit einer Route
5-2-2. Bei der vorliegenden Ausflihrungsform werden
die Daten fir das Bild eines sich bewegenden Ob-

jekts mit einer Route 5-2-2 erzeugt, wenn das sich
bewegende Objekt vom Bildschirm verschwindet,
nachdem es in den Extraktionsbereich fur das Bild
des sich bewegenden Objekts eingetreten ist, indem
ein auf die Halfte reduziertes Bild der Daten 5-23 fir
das Bild des sich bewegenden Objekts und ein auf
die Halfte reduziertes Bild der Routenbilddaten 5-22
synthetisiert werden. Dabei werden die Daten 5-23
fur das Bild des sich bewegenden Objekts und die
Routenbilddaten 5-22 so synthetisiert, dass das Rou-
tenbild in einer durchscheinenden Farbe in tberlap-
pender Weise mit dem Bild des sich bewegenden
Objekts angezeigt wird.

[0104] Nach dem Extrahieren des Bilds des sich be-
wegenden Objekts beurteilt der Verarbeitungsschritt
709 zuerst, ob die Variable Paste_flag den Wert 1
hat, und gleichzeitig, ob die Variable all_count den
Wert 0 hat, um zu prifen, ob das sich bewegende
Objekt den Bildschirm verlassen hat. Das Programm
fahrt mit Verarbeitungsschritt 710 fort, wenn das ak-
tuelle Frame-Bild die beiden Bedingungen erfillt,
bzw. mit Verarbeitungsschritt 100, wenn dies nicht
der Fall ist.

[0105] Der Verarbeitungsschritt 710 initialisiert die
Variablen X und Y, die den X- und Y-Koordinaten ei-
nes zu verarbeitenden Pixels entsprechen, auf 0. Der
Verarbeitungsschritt 711 addiert ein erstes Produkt
der Gewichtung a, des Elements entsprechend dem
Pixel (Xx2, Yx2) der jeweiligen Farbkomponentenda-
ten 5-22-1, 5-22-2 oder 5-22-3 und des Elements ent-
sprechend dem Pixel (Xx2, Yx2) der Routentranspa-
renzgraddaten 5-22-4 in den Routenbilddaten 5-22
zu einem zweiten Produkt der Gewichtung 1-a, des
Elements entsprechend dem Pixel (Xx2, Yx2) in den
Farbkomponentendaten 5-23-1, 5-23-2 oder 5-23-3
in den Daten 5-23 fiir das Bild des sich bewegenden
Objekts und des Elements entsprechend dem Pixel
(Xx2, Yx2) in den Routentransparenzgraddaten
5-22-4 in den Routenbilddaten 5-22. Der Verarbei-
tungsschritt 711 weist weiter die resultierenden Farb-
komponentendaten dem Element entsprechend dem
Pixel (X, Y) in den Daten fur das Bild eines sich be-
wegenden Objekts mit einer Route 5-5-2 zu. Die Ge-
wichtung a ist ein geeigneter Wert, der kleiner als 1
und groéRer als O ist. Der Verarbeitungsschritt 711
wird fir jede Farbkomponente Rot, Grin und Blau
ausgefuhrt. Auf diese Weise werden die Bilddaten
zum Anzeigen des Routenbilds in einer durchschei-
nenden Farbe in Uberlappender Weise mit dem Bild
des sich bewegenden Objekts erhalten. Wie aus der
vorstehenden Berechnung ersichtlich, gilt: Je grofier
der Wert des Elements der Routentransparenzgrad-
daten 5-22-4, desto dunkler ist die durchscheinende
Farbe zum Anzeigen der Route. Die Verarbeitungs-
schritte 712 bis 716 bilden die Adressaktualisierungs-
verarbeitung zur Ausfihrung der vorstehenden Ver-
arbeitung fir alle Pixel. So werden die Daten fir das
Bild eines sich bewegenden Objekts mit einer Route
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5-2-2 erzeugt. Dabei wird auRerdem die Identifikati-
onsnummer des Bilds eines sich bewegenden Ob-
jekts mit einer Route 55-2-1 festgelegt.

[0106] Die Verarbeitungsschritte 719 bis 724 16-
schen die Routenbereichsdaten 5-21 und die Variab-
le Paste_flag auf 0. Der Verarbeitungsschritt 718 ini-
tialisiert die Variablen Xb und Yb, die den einem zu
verarbeitenden segmentierten Bereich zugewiese-
nen laufenden Nummern in X- und Y-Richtung ent-
sprechen, auf 0. Der Verarbeitungsschritt 719 I0scht
das dem segmentierten Bereich (X, Y) entsprechen-
de Element in den Routenbereichsdaten 5-21 auf 0.
Die Verarbeitungsschritte 720 bis 724 bilden die
Adressaktualisierungsverarbeitung zur Ausfiihrung
der vorstehenden Verarbeitung fiir alle segmentier-
ten Bereiche. Der Verarbeitungsschritt 725 weist der
Variablen Paste_flag den Wert 0 zu, um anzuzeigen,
dass die Erzeugung der Daten fiir das Bild eines sich
bewegenden Objekts mit einer Route abgeschlossen
ist, und geht weiter zu Verarbeitungsschritt 726.

[0107] Der Verarbeitungsschritt 726 legt die Anzei-
geposition X fur das Bild eines sich bewegenden Ob-
jekts mit einer Route (5-2-4) und die Anzeigeposition
Y fir das Bild eines sich bewegenden Objekts mit ei-
ner Route (5-2-5) auf die mit Verarbeitungsschritt 711
erzeugten Daten fir das Bild eines sich bewegenden
Objekts mit einer Route 5-2-2 fest und zeigt die Daten
fur das Bild eines sich bewegenden Objekts mit einer
Route 5-2-2 an der festgelegten Position im Bereich
70 auf dem Bildschirm an. Wenn bereits ein Bild ei-
nes sich bewegenden Objekts mit einer Route ange-
zeigt wird, wird die Position, an der das Bild ange-
zeigt werden soll, neu festgelegt, so dass das neue
Bild des sich bewegenden Objekts mit einer Route
angrenzend an das bereits angezeigte Bild des sich
bewegenden Objekts angezeigt wird. Nach Ende des
Verarbeitungsschritts 726 fahrt das Programm mit
Verarbeitungsschritt 100 fort, in dem ein neues Fra-
me-Bild eingegeben wird. Mit den vorstehend be-
schriebenen Verarbeitungsschritten wird ein Bild er-
zeugt und angezeigt, das ein Bild mit einem sich be-
wegenden Objekt und einer hinzugeflgten Bewe-
gungsroute des sich bewegenden Objekts enthalt.

[0108] Wie aus der vorstehenden Erklarung hervor-
geht, verwendet die vorliegende Ausfihrungsform
die zeitveranderlichen Kanten, die an unterschiedli-
chen Positionen in nicht weniger als zwei vorherigen
Frames vorliegen, zum Detektieren der Bewegungs-
charakteristik des sich bewegenden Objekts. Im All-
gemeinen ist die Uberwachungskamera feststehend,
und daher bewegen sich die Kanten des Hinter-
grunds nicht. Die durch den Hintergrund erzeugten
Kanten kénnen mit Hilfe der zeitveranderlichen Kan-
ten entfernt werden. Dadurch ist es mdéglich, nur die
Kanten der sich bewegenden Teile eines Objekts zu
extrahieren, das in den Uberwachungsbereich einge-
treten ist.

[0109] Darlber hinaus ist es mdglich, das falschli-
che Extrahieren eines Bereichs, der eine Bewe-
gungsanderung wie etwa das Schaukeln der Blatter
von Baumen im Bild enthalt, als einen Bildanderungs-
bereich zu verhindern, indem die Farbcharakteristik-
verarbeitung, die eine zeitliche Anderung der Farb-
charakteristik in jedem Bereich pruft, beim Extrahie-
ren eines sich bewegenden Objekts benutzt wird.

[0110] AufRerdem ist es mdglich, einen Bereich, der
die Bewegung einer Person enthalt, die stehenge-
blieben ist und eine Arbeit ausfiihrt, als einen Bildan-
derungsbereich (Routenbereich) eines sich bewe-
genden Objekts zu beurteilen, indem die Routenbe-
reichsdaten fir die benachbarten Bereiche verwen-
det werden.

[0111] Zusétzlich kann der Bediener eine zeitliche
Anderung in der Route eines sich bewegenden Ob-
jekts auf einen Blick bestatigen, indem die Bereiche,
die zur Route des sich bewegenden Objekts werden,
in einer durchscheinenden Farbe angezeigt werden,
und indem auferdem die Bereiche, in denen sich
eine Person langer aufgehalten hat oder die die Per-
son mehrfach durchlaufen hat, in einer dunkleren
durchscheinenden Farbe angezeigt werden.

[0112] Die vorliegende Erfindung ist nicht auf die
vorstehend beschriebenen Ausflihrungsformen be-
schrankt, sondern kann in verschiedenen Ausflih-
rungsformen realisiert werden. Das Verfahren zum
Detektieren des sich bewegenden Objekts kann zum
Beispiel mit anderen Verfahren erreicht werden. Bei
der Ausflihrungsform wird angenommen, dass sich
der Extraktionsbereich fur das Bild des sich bewe-
genden Objekts in der Mitte des Bildschirms befindet,
aber die vorliegende Erfindung kann auch in einem
Fall angewendet werden, wo der Extraktionsbereich
fur das Bild des sich bewegenden Objekts eine ande-
re Position und Grofle aufweist. In diesem Fall sind
entsprechende Anderungen der eingestellten Aus-
gangswerte fur den Verarbeitungsschritt 600 und die
in den Verarbeitungsschritten 608 und 609 durchge-
fuhrte Adressaktualisierungsverarbeitung erforder-
lich.

[0113] Das in der vorstehenden Ausfiihrungsform
beschriebene Verfahren ist auf Personen als sich be-
wegende Objekte angewendet worden, kann aber
auch auf Autos oder andere sich bewegende Objekte
angewendet werden. Daruber hinaus wurde das vor-
stehend beschriebene Verfahren auf das Extrahieren
des Bilds eines sich im Freien bewegenden Objekts
und auf das Extrahieren der Bewegungsroute ange-
wendet, kann aber auch fir Objekte benutzt werden,
die sich in Innenrdumen bewegen. Aulierdem wird
bei dem vorstehend beschriebenen Verfahren ange-
nommen, dass sich jeweils nur ein sich bewegendes
Objekt im Sichtfeld der Kamera befindet, aber der
grundlegende Teil des Verfahrens kann auch unver-
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andert fur einen Fall benutzt werden, bei dem gleich-
zeitig mehrere Objekte vorhanden sind. Dartber hin-
aus ist es auch méglich, das vorstehend beschriebe-
ne Verfahren so zu modifizieren, dass das Detektie-
ren des Bilds jedes einzelnen von mehreren sich be-
wegenden Objekten und ihrer Bewegungsrouten er-
moglicht wird, wenn diese mehreren sich bewegen-
den Objekte sich gleichzeitig im Sichtfeld der Kamera
befinden.

[0114] Bei der vorstehenden Ausfiihrungsform wird
das Bild eines sich bewegenden Objekts mit einer
Route in Echtzeit angezeigt, aber es ist moglich, ein
Verfahren zum fortlaufenden Speichern von Routen-
bildern fir mehrere sich bewegende Objekte in der
externen Datenspeichervorrichtung 13 anzuwenden
und diese Bilder fortlaufend auf dem Bildschirm oder
in benachbarten Positionen auf demselben Bild-
schirm anzuzeigen.

[0115] Wie aus der vorstehenden Erlauterung er-
sichtlich, wird nach der vorliegenden Erfindung auto-
matisch ein Bild erzeugt und angezeigt, das ein Bild
eines sich bewegenden Objekts und ein hinzugefug-
tes Bild einer Route des sich bewegenden Objekts
aufweist. So kann eine Uberwachungsperson auf
einfache Weise ein Objekt, das in den Uberwa-
chungsbereich eingetreten ist, und dessen Bewe-
gungsroute erkennen.

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Anzeigen eines sich bewegen-
den Objekts, umfassend die folgenden Schritte:
Extrahieren der Bewegungsroute eines sich bewe-
genden Objekts, das in das Sichtfeld eines Bildge-
bungsgerats (9) eingetreten ist, auf der Grundlage ei-
nes vom Bildgebungsgerat (9) zugeflhrten Bewegt-
bildsignals,

Erzeugen von ersten Bilddaten, die ein Bild der Be-
wegungsroute darstellen, und

Anzeigen der Bewegungsroute auf einem Anzeige-
gerat (1) auf der Grundlage der ersten Bilddaten, und
Erzeugen von zweiten Bilddaten, die ein Bild des sich
bewegenden Objekts darstellen, auf der Grundlage
des Bewegtbildsignals, wenn das sich bewegende
Objekt einen vorgegebenen Bereich des Sichtfelds
durchlauft,

gekennzeichnet durch die folgenden weiteren Schrit-
te:

Uberlappen des Bildes des sich bewegenden Ob-
jekts mit dem Bild der Bewegungsroute auf der
Grundlage der zweiten Bilddaten, wenn das sich be-
wegende Objekt aus dem Sichtfeld austritt,

wobei

ein Anzeigeschirm des Anzeigegerats (1) in mehrere
segmentierte Bereiche unterteilt ist,

mehrere segmentierte Bereiche, zu denen mehrere
das sich bewegende Objekt darstellende Punkte ge-
héren, fir mehrere Frames detektiert werden, und

wobei die das Bild der Bewegungsroute darstellen-
den ersten Bilddaten Bilddaten zum Anzeigen von je-
der der mehreren segmentierten Bereiche, die fir
das sich bewegende Objekt detektiert worden sind, in
einer Farbe umfassen, die von der Gesamtanzahl
von Frames abhangt, bei denen die Existenz des sich
bewegenden Objekts in jedem der segmentierten Be-
reiche detektiert worden ist.

2. Verfahren nach Anspruch 1, wobei die ersten
Bilddaten Bilddaten zum Anzeigen der Bewegungs-
route in einer durchscheinenden Farbe umfassen.

3. Verfahren nach Anspruch 1, wobei

alle Schritte fiir ein zweites sich bewegendes Obijekt,
das nach dem ersten sich bewegenden Objekt in das
Sichtfeld eingetreten ist, wiederholt werden, so daf}
ein zweites Uberlapptes Bild auf dem Anzeigegerat
(1) fur das zweite sich bewegende Objekt angezeigt
wird, und

die Uberlappten Bilder aneinander anliegend ange-
zeigt werden.

4. Anzeigesystem fir ein sich bewegendes Ob-
jekt, umfassend
eine Einrichtung (3) zum Extrahieren der Bewe-
gungsroute eines sich bewegenden Objekts, das in
das Sichtfeld eines Bildgebungsgerats (9) eingetre-
ten ist, auf der Grundlage eines vom Bildgebungsge-
rat (9) zugefiihrten Bewegtbildsignals,
eine Einrichtung (3) zum Erzeugen erster Bilddaten,
die ein Bild der Bewegungsroute darstellen,
ein Anzeigegerat (1) zum Anzeigen des Bilds der Be-
wegungsroute auf der Grundlage der ersten Bildda-
ten und
eine Einrichtung (3) zum Erzeugen von zweiten Bild-
daten, die ein Bild des sich bewegenden Objekts dar-
stellen, auf der Grundlage des Bewegtbildsignals,
wenn das sich bewegende Objekt einen vorgegebe-
nen Bereich des Sichtfelds durchlauft,
gekennzeichnet durch
eine Einrichtung (3) zum Uberlappen des Bilds des
sich bewegenden Objekts mit dem Bild der Bewe-
gungsroute auf dem Anzeigegerat auf der Grundlage
der zweiten Bilddaten, wenn das sich bewegende
Objekt aus dem Sichtfeld austritt,
wobei
ein Anzeigeschirm des Anzeigegerats (1) in mehrere
segmentierte Bereiche unterteilt ist,
mehrere segmentierte Bereiche, zu denen mehrere
das sich bewegende Objekt darstellende Punkte ge-
héren, fur mehrere Frames detektiert werden, und
wobei die das Bild der Bewegungsroute darstellen-
den ersten Bilddaten Bilddaten zum Anzeigen jedes
der mehreren segmentierten Bereiche, die fir das
sich bewegende Objekt erfalt worden sind, in einer
Farbe umfassen, die von der Gesamtanzahl von Fra-
mes abhangt, bei denen die Existenz des sich bewe-
genden Objekts in jedem der segmentierten Bereiche
detektiert worden ist.
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5. System nach Anspruch 4, umfassend:

eine Einrichtung (3) zum Uberlappen eines Bildes ei-
nes zweiten sich bewegenden Objekts, das nach
dem ersten sich bewegenden Objekt in das Sichtfeld
eingetreten ist, mit einem Bild der Bewegungsroute
des zweiten sich bewegenden Objekts und

eine Einrichtung (3) zum Anzeigen des Uberlappten
Bilds fur das zweite sich bewegende Objekt auf dem
Anzeigegerat (1) an dem Uberlappten Bild des ersten
sich bewegenden Objekts anliegend.

6. Verfahren nach Anspruch 1 oder System nach
Anspruch 4, wobei die zweiten Bilddaten ein redu-
ziertes Bild eines vom Bildgebungsgerat (9) zuge-
fuhrten Bilds darstellen, wenn sich das sich bewe-
gende Objekt im Sichtfeld befindet.

7. Verfahren oder System nach einem der An-
spriche 1 bis 6, wobei die das Bild der Bewegungs-
route darstellenden ersten Bilddaten Bilddaten zum
Anzeigen der mehreren segmentierten Bereiche, die
fur das sich bewegende Objekt extrahiert worden
sind, in einer durchscheinenden Farbe umfassen.

8. Anzeigesystem fur ein sich bewegendes Ob-
jekt, umfassend:
einen Computer (3), der dazu ausgelegt ist, ein von
einem Bildgebungsgerat (9) zugefiihrtes Bewegtbild-
signal zu verarbeiten, und
ein mit dem Computer (3) verbundenes Anzeigegerat
(1),
wobei der Computer (3) so programmiert ist, dald er
das Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 3, 6
und 7 ausfihren kann.

Es folgen 24 Blatt Zeichnungen
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FIG. 3

Y  a

~ Ausgangswerte einstellen I

b ~100°

Frame-Bild eingeben

%
Bewegungscharakteristik
extrahieren
(Fig. 6 bis Fig. 11)
| 300
Farbcharakteristik
extrahieren
(Fig. 12 bis Fig. 14)
| I
Bildénderungsbereiche
extrahieren
(Fig. 15 und Fig. 16)
1 [,,500‘

Route extrahieren
(Fig. 17 bis Fig. 19)

l 600
Bild des sich bewegen-

den Objekts extrahieren
(Fig. 20 bis Fig. 22)

| I 100

~ Bild des sich bewegenden
Objekts mit einer Route an-
zeigen (Fig. 23 und Fig. 24)

23/44



DE 697 38 287 T2 2008.06.12

FIG. 4
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FIG. 5
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FIG. 6
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FIG. 7
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FIG. 8
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FIG. 12
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FIG. 14
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