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요  약  본 논문에서는 일정 지역 내에 진입한 영상 객체에 대한 객체인지 방안을 제안한다. 이 방안은 특정 지역내
에 진입한 객체의 행동 패턴을 검출하고 추적하는 응용 모듈에 필요하다. 객체인지에 대한 부분은 여러 응용 모듈에
서 적용될 수 있는 방안으로 단순히 영상 정보의 인식 범위에서 실제 좌표에 대한 인식으로의 확대를 위한 것이다. 

GPS 좌표와 영상 정보의 정합을 통하여 개체의 위치 좌표를 추출함으로서 지정 영역에서 인지된 객체의 위치를 탐
색한다. 

Abstract  In this paper, we propose a method of object recognition to real image object which enter into an 
area. We needs this method for an application module to detect and trace the moving pattern of some objects 
entered into an specific area. A scheme to the object recognition is adopted to some applied modules that it is 
moved from only real image information recognition to real coordination recognition. the mapping between the 
GPS coordination and real image information provides object coordination. 
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1. 서론

최근 일정 지역 내에 진입한 객체정보에 대한 인식을 
적용한 애플리케이션에 대한 연구 및 개발이 주목받고 
있다[1-3]. 이는 위험 지역 내에 진입한 객체 혹은 관심 
지역 내에 진입한 객체에 대한 행동 패턴을 인식한 후 사
전에 지정된 행동 패턴을 정합하여 분석하는 개발을 위
한 것이다. 객체인지는 일정한 지역 내에 진입한 객체의 
영상정보와 이동 객체가 갖는 GPS 정보를 기반으로 영상
화면 내에 객체에 대한 2차원 위치정보를 추출하는 것이
다[4-7]. 이렇게 하면 일정 지역 내에 진입한 영상객체에 
대한 2차원 위치 파악이 가능하게 되어 객체에 대한 추적 
혹은 특정 객체의 정보 수집 등의 특정 업무를 지원할 수 
있게 된다. 객체가 일정 지역에 진입을 하게 되면 센서 
네트워크를 통해 센서 카메라의 해당 영상정보가 입력되
지만 이는 단순히 카메라 영상정보만 입력되는 방식의 

객체인지와는 차이가 있다. 특정 지역 내에 진입한 영상
객체에 대한 인지수행을 통하여 해당 영상 객체의 정확
한 위치 정보와 나아가서 객체의 신원을 파악할 수 있는 
것으로 확대되는 것이다. 영상 객체의 GPS 좌표와 3차원 
영상정보의 정합을 통하여 객체에 대한 인지를 수행하는 
것으로 영상화면에 진입한 객체에 대한 위치인식을 유도
한다. 객체인지에 대한 위치정보 추출은 다른 응용 애플
리케이션에 적용할 수 있는 부분으로 특정 분석 시나리
오에 맞게 인지된 객체에 대한 정보 모니터링을 수행할 
수 있다[8-15]. 따라서 본 논문에서는 영상센서 지역 내에 
영상객체가 진입하게 되면 해당 영상정보에 대한 GPS 좌
표정보와 영상정보를 정합하여 객체의 2차원 위치 정보
를 추출하는 방안을 제안한다. 이러한 객체인지를 통하여 
여러 상황 시나리오에 대한 응용개발이 가능해지며, 필요
에 따라 요소기술로서의 역할을 수행하게 되는 것이다. 
본 논문의 구성은 다음과 같다. 2장에서는 인식된 영상객
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체 정보에 대한 분류 방안을 기술하며, 3장에서는 분류된 
객체정보를 기반으로 객체인지 수행에 대한 방안을 기술
한다. 그리고 끝으로 4장에서 결언을 맺고자 한다. 

2. 객체분류

상황인식 기술의 영상상황인식 부문을 위하여 객체인
지가 필요하다. 객체인지는 영상객체와 GPS 좌표의 정합
을 통한 영상객체 추적 및 영상상황분석을 용이하게 하
기 위하여 고정형 영상센서 기반의 영상정보 추출이 이
루어지고 추출된 영상정보를 적응적 차영상을 이용한 객
체 검지 및 추출을 한다. 영상객체 추출 시 레이블링과 
필터링을 통한 객체 추출의 추출률을 높이고 AdaBoost기
반 학습 알고리즘을 통하여 객체를 분류한다. 본 논문에
서는 AdaBoost기반 학습 알고리즘을 이용한 객체분류를 
3가지 - 어린이와 같은 작은 객체, 작은 객체와 어른객체, 
차량객체 - 로 분류하였는데 이는 영상상황 분석을 위함
이다. 분류된 객체는 2차원 영역 보간법을 이용하여 영상
객체좌표와 GPS 좌표를 정합한다. 좌표의 정합은 기준이 
되는 4개의 영상좌표에 GPS 좌표를 입력하여 Bilinear 
Interpolation 기법을 사용해 정합한다. 정합된 좌표를 통
하여 객체(보행자 객체 등)가 인지된다. Fig. 1은 객체인
지에 대한 그림이다.

[Fig. 1] Object recognition

2.1 영상 센서 기반 영상 추출

고정형 영상센서(SCC-5303)는 영상객체 분석용 영상
정보를 추출한다. 추출된 영상정보는 객체추출 및 영상분
석을 위하여 비디오 서버(Viewstar20DE[2채널])를 통해 
TCP/IP 프로토콜로 중앙센터의 서버로 전송된다. Fig. 2
는 고정형 영상센서를 이용한 영상 추출의 예이다.

 [Fig. 2] Static image extraction

2.2 객체 검지 및 추출  

비디오 감시 시스템에서는 카메라의 위치가 대부분 고
정되어 있기 때문에, 배경제거(Background Subtraction) 
기법이 널리 사용되고 있다. 배경제거를 수행하려면 먼저 
배경모델(Background Model)을 “학습”시켜야 한다. 

배경이 학습되면, 현재 영상을 배경모델과 비교하여 
배경 부분을 제거한다. 배경을 제거한 후 남겨진 객체는 
당연히 새로 나타난 전경 객체가 된다. 

보행자와 자동차를 인식하는 문제는 다양한 환경에서 
복잡한 계산을 필요로 하므로 실시간으로 이를 처리하기 
위해서는 효율적인 전처리 과정이 필요하다. 이를 위해 
차영상이라는 비교적 효율적인 영상처리 기법을 활용하
여 객체의 분류 이전에 객체의 가능성이 있는 이동영역
을 추출한다.

동영상으로 촬영한 연속된 배경영상들을 평균화하여 
평균화된 배경영상을 생성한다. 이러한 과정을 통하여 생
성된 평균화 배경영상은 단일 영상에 비해 잡음에 강력
한 장점을 가진다. Fig. 3은 연속된 배경영상을 보여주고 
있다.

2.3 객체 영역 추출

실시간으로 획득되는 관심지역의 동영상으로부터 차
영상을 이용하여 이동하는 객체의 후보영역을 감지한다. 
차영상은 현재의 시간 차이를 두고 입력되는 두 영상의 
차를 계산하고 이를 임계화(Thresholding) 한 것으로 이
를 이용하면 움직임이 큰 영역을 찾아낼 수 있다. 객체 
추출 영역을 설정하여 효율적이고 빠르게 객체를 추출할 
수 있다.

Fig. 4는 추출영역 설정을 통한 평균화 배경영상 생성 
화면 및 객체 추출의 예이다. 

Fig. 5는 객체분류 과정을 거쳐 분류된 결과 영상들의 
예를 보인다. 
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[Fig. 3] Sequential image

 [Fig. 4] Average image

 [Fig. 5] Pedestrian object using AdaBoost algorithm

3. 객체인지

3.1 위치정보매핑을 통한 객체인지

본 절에서는 영상센서를 통한 영상 좌표 정보와 GPS 
좌표 정보를 이용하여 객체인지를 수행하는 과정을 기술
한다. 객체인지는 입력된 4개의 기준이 되는 GPS 좌표들
을 이용하여 2차원 영역 보간법을 적용, 영상 내의 모든 
화소들에 대한 GPS 좌표를 환산하여 계산된 좌표를 통하
여 인지한다. 본 연구에서는 보간을 위해 Bilinear 
Interpolation 기법을 사용하고, 좌표의 정합은 영상객체
를 인지하여 신원을 파악하기 위함이므로 정합된 좌표를 
통하여 영상객체를 인지한다. Fig. 6은 GPS좌표와 영상
객체 좌표의 정합에 대한 그림이다.
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[Fig. 6] Mapping GPS and image coordinations

Bilinear Interpolation은 가장 일반적인 Interpolation 방
법으로서 생성되는 pixel은 가장 가까운 4개의 pixel들에 
가중치를 곱한 값들의 합으로 선형적인 방법으로 값을 
결정한다. 즉 새롭게 생성된 화소와 인접한 네 개의 점고
의 거리에 반비례한 거리를 가중치로 두고, 4개의 각각의 
점을 이 가중치로 계산하여 하나의 화소값을 결정하는 
것이다. 

 [Fig. 7] Coordination determination

Fig. 7은 좌표 정합에 대한 예이다. 영상부분에 대해 
적용된 2차원 좌표 정보를 기준점 영역 안에서 출력하고 
있다. 이렇게 되면 주어진 영역 내에 존재하는 객체를 인
지해 낼 수 있고, 이때의 정합된 위치 정보를 파악할 수 
있다. 

Fig. 8은 객체인지에 대한 실제 검사 화면으로서 정합
된 좌표를 통한 객체인지와 객체 추출 및 분류가 수행되
었음을 보여주고 있다. 진입하는 영상객체가 현재 지정된 
영역의 위치를 차지하고 있는 가를 그림을 통해 확인할 
수 있다. 따라서 Fig. 8에서는 정합된 위치 정보를 그림의 
오른쪽 상단부분에 출력하고 있다. 이러한 위치 정보를 
이용하여 객체의 인지를 수행하며 현재 영역 내에 진입
한 객체가 인가된 객체인지 비인가된 객체인지도 확인할 
수 있는 것이다. 

  

 [Fig. 8] Object recognition

4. 결론

객체인지는 영상정보를 눈으로 인지하여 객체를 인식
하는 단계에서 입력되는 정보를 기반으로 객체를 인지하
는 수준으로 변화해 가고 있다. 객체의 인지는 객체의 위
치 정보를 추출하여 해당 객체의 인식을 수행한다. 본 논
문에서는 객체의 GPS 좌표 정보와 영상 좌표 정보를 사
용하여 객체의 위치 인식 및 인지를 수행함으로써 해당 
객체에 초점을 맞출 수 있는 방안을 제안하였다. 이러한 
특정 객체의 인지를 통하여 주어진 자동화 시나리오를 
기반으로 특정 임무를 수행하는 응용 소프트웨어에 적용
할 수 있도록 하며, 특정지역을 모니터링 하는 데에 있어
서도 적용될 수 있다고 본다. 향후 적용 가능한 시나리오
와의 결합을 통하여 전체적인 응용 서비스에 대한 연구
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가 진행되는 것을 기대한다. 
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