
Journal of the Korea Academia-Industrial 

cooperation Society

Vol. 14, No. 4 pp. 1921-1925, 2013

http://dx.doi.org/10.5762/KAIS.2013.14.4.1921

1921

센서 정보를 이용한 객체 추적에 대한 연구
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A study of object trace using sensor information
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요  약  본 논문에서는 일정 지역에 내에 진입한 영상 객체에 대한 객체추적 방안을 제안한다. 인식된 객체에 대한 
추적은 객체가 특정 지역에 진입할 경우 객체의 이동 패턴을 탐지하기 위해 추적을 수행할 수 있다. 이는 여러 애플
리케이션에 적용될 수 있는 것으로 위험 지역 혹은 경계 지역에 비인가 객체의 침입이나 특정 객체의 행동 패턴을 
확인하기 위하여 객체의 추적 및 탐색을 수행하는 것이다. 

Abstract  In this paper, we propose a method of object trace to real image object which enter into an area. 
The trace to a recognized object can be implemented to detect the moving pattern if the object enter into an 
area. Such as this mechanism can be applied to some applications to danger area or limited area where the 
invasion of unauthorized object or the moving pattern of an object is identified to achieve the trace and 
detection of an object.
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1. 서론

최근 특정 지역 내에 진입한 객체의 인식과 추적 방법
이 여러 응용분야에서 제안되고 있다[1-4]. 특히, 특정 객
체에 대한 추적은 임의 상황이 발생한 경우에도 사전에 
정해진 시나리오에 의한 객체인식에 근거하여 추적이 이
루어질 수 있다. 예를 들어 제한지역 내에 비인가 객체의 
침입이 발생하였을 경우 해당 객체에 대해 영상센서를 
통하여 추적을 수행한다[5-10]. 추적되는 영상정보는 비
인가 객체의 영상정보를 기록하며 차후 이에 대한 활용
의 근거가 된다. 또한 특정 경계지역 내에 진입한 객체가 
시스템에서 확보한 행동 패턴의 시나리오에 근거한 행동
을 보인다고 가정할 경우 해당 객체를 추적하면서 정보
를 기록할 수 있다. 객체의 추적은 객체의 위치 기반 정
보를 이용하여 수행하게 된다. 영상화면에 인지된 객체의 
2차원 좌표 정보를 통하여 해당 영상센서는 추적을 위한 

영역을 지정하며 객체가 들어있는 객체 영역에 센서 카
메라를 이용하여 추적을 수행하는 것이다. 본 논문에서는 
인지된 객체에 대한 추적에 대한 방안과 GPS 좌표 정보
를 통하여 지도기반 탐색을 수행하는 방안을 기술한다. 

본 논문의 구성은 다음과 같다. 2장에서는 인식된 영
상 개체 정보에 대한 추적 방안을 기술하며, 3장에서는 
GPS 객체 좌표정보를 기반으로 객체탐색 수행에 대한 방
안을 기술한다. 그리고 끝으로 4장에서 결언을 맺고자 한다. 

2. 객체추적

상황인식을 통하여 사전 지정된 시나리오의 상황이 발
생할 경우 본 논문에서는 객체인지를 통하여 상황이 발
생한 특정 객체를 추적하고 저장한다. 

Fig. 1은 객체추적을 위한 구성도이다. 본 논문에서는 
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실외에 설치되는 영상센서로 고정카메라와 PTZ 카메라
가 각각 1개씩 1조인 환경을 대상으로 한다. 고정형 카메
라로부터 전송된 영상에서 정보를 추출하고 모니터링한
다. 이상 상황 이벤트가 발생하면 해당 상황에 따른 메시
지를 상황이벤트 테이블에 저장한다. 저장된 상황 메시지
는 객체추적을 위한 실시간 이벤트 모니터링 소프트웨어
에 의해 모니터링 된다. 상황이벤트가 감지되면 PTZ 카
메라를 작동시켜 발생한 이벤트 상황을 근접촬영하며 녹
화한다. 추적은 기반요소 기술의 객체인지를 통하여 추적
하게 되는데, GPS 좌표와 영상 좌표의 정합을 통하여 발
생된 상황의 객체위치를 인지하여 추적하게 된다.

[Fig. 1] System configuration

2.1 객체추적을 위한 PTZ 영상센서 제어방법

지역 내에서 좌표의 정합은 영상에서 4개의 점을 정하
고 4개의 점에 기준이 되는 GPS 좌표를 입력한다. 입력
된 4개의 점과 GPS 좌표를 기준으로 GPS 단말기로부터 
입력된 좌표(사용자 단말기의 위치)와 영상의 객체 좌표
를 정합하여 추출된 영상객체의 GPS 위치를 추출해 낸
다. 추출된 위치에 대한 감시영역을 담당하는 스피트줌 
영상센서는 이동하는 객체의 GPS 좌표를 따라 가면서 촬
영을 해야 하는데 다음의 Fig. 2는 인지된 객체 추적을 
위한 영상 센서의 작동 원리를 나타낸 것이다.

PAN 각도 컨트롤은 좌표1, 좌표5, 좌표 6의 3개 좌표
를 이용하여 구한다. TILT 각도 컨트롤은 카메라 높이
(3M)와 좌표5, 좌표6, 2개의 좌표를 이용하여 구한다. 
ZOOM 컨트롤은 카메라 높이(3M)와 좌표5, 좌표6의 2개
의 좌표를 이용하여 카메라와 이벤트좌표 사이의 거리를 
구하고, 미터당 레벨값을 구하여 컨트롤한다. 

이와 같은 방법을 통하여 PAN, TILT, ZOOM의 값이 

구해지면 스피드줌 카메라를 해당 위치로 조정하여 촬영
한다. Fig. 3은 스피드줌 카메라의 하드웨어 정보를 표현
한 것으로서 각 PTZ값 내에서 제어되는 것을 나타낸 것
이다.

[Fig. 2] Image control algorithm

[Fig. 3] Speed zoom camera

2.2 PTZ 카메라의 초기 설정 및 제어 메시지 

전송

객체추적은 PTZ 카메라의 초기 PTZ값을 설정 하여야 
한다. 설정된 PTZ값들은 객체추적을 위한 제어 메시지를 
전송할 때 기준값이 된다. Fig. 4는 PTZ 카메라의 초기 
값 설정에 대한 예다. 표시된 사각형 안의 설정된 값을 
볼 수 있다.

설정된 초기 값에 의하여 비디오 서버로 제어명령어를 
전송하면 PTZ 카메라를 제어할 수 있다.
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[Fig. 4] PTZ values

2.3 상황발생 영상정보 녹화 및 PTZ 카메라 

제어

Fig. 5는 PTZ 카메라의 PTZ 제어 명령어 전송 코드부
분이다. 각 PTZ 카메라의 객체를 생성하고 생성된 객체
를 이용하여 설정된 PTZ값을 전송한다.

[Fig. 5] PTZ control

[Fig. 6] PTZ camera recoding

Fig. 6은 발생한 상황에 대한 카메라의 영상 정보를 녹
화하는 명령어 코드부분이다. Fig. 7은 객체추적을 위한 
PTZ 값을 추출하기 위한 코드부분이다. Fig. 8은 이러한 
PTZ 값 추출을 통하여 인지된 객체에 대해 카메라를 통

해 추적을 수행하는 코드부분이다. 

[Fig. 7] PTZ value extraction

[Fig. 8] Object trace

3. 웹 지도 기반 실시간 GPS 추적

Fig. 9는 웹 기반 지도의 실시간 GPS 추적에 대한 그
림이다. 웹 기반 지도 실시간 GPS 추적은 기반요소 기술
의 웹 지도 탐색 자동화를 이용하여 NAVER MAP 
OpenAPI 2.0에 전송된 사용자 단말기의 GPS 센싱 정보
를 바탕으로 위치를 표시하고 추적한다. 이는 지도에 점
으로 표시되며, 학생 목록/상황 내역에 이름과 위치(교내, 
관심지역1, CAM1지역 등)로 표시된다. 추적과 표시 과
정에서 구역을 나누어 외곽선 찾기와 임의의 사각형 내
부에 있는 임의의 점 존재를 확인하는 알고리즘을 통하
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여 GPS 좌표를 추적하고 설정된 지역 안에 GPS좌표가 
있는지 없는 지를 검사한다. 

[Fig. 9] Web based GPS trace

3.1 GPS센서 기반 GPS좌표 정보 수집

정보 수집은 객체들이 소지한 GPS 센서를 기반으로 
하는 사용자 단말기를 통하여 수행한다. 단말기는 지역코
드(도+시군) + 학교코드 + 입학년도 + 학생번호 + 위도 
+ 경도를 Zigbee 신호를 통하여 고정센서노드(Backbone
노드 : HyBus X-HYPER 320A + Zigbee모듈)로 전송한
다. 고정센서노드에서 수신한 데이터는 네트워크 전송장
비를 이용한 TCP/IP프로토콜을 사용하여 중앙센터로 데
이터를 전송한다. 전송된 데이터는 기반요소 기술의 객체
정보 암호화를 통하여 암호화되고, 암호화된 데이터는 
DB에 저장된다. Fig. 10은 GPS 좌표 저장으로 수신된 
GPS 좌가 저장이 되어있는지를 검사한 후 저장 유무에 
따라 좌표를 암호화하여 저장하는 코드부분이다.

[Fig. 10] GPS coordination

Fig. 11은 알고리즘을 이용 실제 위치 체크 및 위치 설
정을 위한 코드부분이다.

3.2 웹 지도 탐색 자동화를 이용한 GPS 객체 

웹 지도 표시 추적

웹 지도 탐색 자동화를 이용한 GPS 객체 웹 지도 표시 

추적은 GPS 좌표를 이용한 상황분석 및 객체추적, 관심
지역등록, 웹 지도를 이용한 객체검색 등과 같이 GPS 좌
표를 시스템에서 사용할 때 GPS 좌표의 위치를 사용자에
게 좀 더 효과적으로 보여주기 위한 것이다. CExplorer1 
클래스를 이용하여 HTMLView를 생성하고 CExplorer1 
클래스를 상속받는 객체를 생성한다. Fig. 12와 같이 생
성된 객체를 이용 Navigate함으로써 앞서 설명한 웹 지도
와 연결한다.  

Fig. 13은 생성된 객체의 도큐먼트 인터페이스를 통하
여 웹 지도에 좌표정보를 전송하는 코드부분이다.

Fig. 14는 실제 웹지도 기반 GPS추적의 모습을 보여주
고 있다. 지도상의 빨간색의 마커(점선 원)는 현재 좌표
의 위치를 나타내며 우측의 학생목록/상황내역은 현재 
좌표를 전송하고 있는 객체인 학생의 이름과 위치를 나
타낸다.

 

[Fig. 11] Object location 

[Fig. 12] Map load by the navigation
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[Fig. 13] Web coordiation

[Fig. 14] Web based GPS trace

4. 결론

본 논문에서는 특정 지역 내 진입한 객체에 대한 검출
과 객체의 GPS 좌표 정보를 이용한 추적 방안에 대해 논
의하였다. 객체 추적은 특정 지역 내에 진입한 객체에 대
해 필요 시 센서 카메라를 이용하여 추적하는 것이다. 따
라서 위험 지역 내 혹은 경계 지역 내에 비인가 객체가 
진입했을 때에 특정 객체의 행동 패턴을 근거로 하여 이
상상황이나 특이사항이 발생하는 경우 객체를 추적할 수 
있다. 또한 GPS 좌표 정보를 통하여 지도 기반 탐색을 수
행할 수 있다. 이 때 인식된 객체의 GPS 좌표 정보를 이
용하여 웹 기반 지도에서 해당 객체의 이동 경로를 출력
함으로서 객체의 이동 방향을 추적할 수 있도록 한다. 
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