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(54) 물체 추미 방법 및 물체 추미 장치

요약

본 발명은 촬상장치(201a, 도 1)와, 상기 촬상장치로부터 얻어지는 영상신호를 처리하는 신호처리부(202, 도 1) 및 상기

신호처리부의 처리결과를 표시하는 표시부(205, 도 1)로 이루어지는 물체 추미 장치이다. 촬상장치로부터 얻어지는 영상

신호 에 의거하여 감시대상영역 내의 침입물체를 검출하고(102), 침입물체의 움직임에 따라 상기 촬상장치를 제어하여 상

기 침입물체를 추미 할(104, 106a, 106b)때, 촬상장치의 시야범위의 위치를 연산하고(105b), 연산된 촬상장치의 시야범

위의 위치가 상기 감시대상영역 내에 위치하는 촬상금지영역을 포함하지 않도록 상기 촬상장치의 팬, 틸트 및 촬상렌즈를

제어한다(105c, 108).

대표도

도 1

명세서

도면의 간단한 설명
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도 1은 본 발명의 일 실시예를 설명하기 위한 플로우차트,

도 2는 본 발명의 일 실시예의 개략 구성을 설명하는 블록도,

도 3은 본 발명에 사용되는 차분법의 기본원리를 설명하기 위한 도,

도 4는 본 발명에 사용되는 템플릿 매칭법의 기본원리를 설명하기 위한 도,

도 5는 본 발명의 TV 카메라의 제어를 설명하기 위한 도,

도 6은 본 발명의 TV 카메라에 의한 팬방향의 촬상범위를 설명하기 위한 도,

도 7은 본 발명의 TV 카메라에 의한 틸트방향의 촬상범위를 설명하기 위한 도,

도 8은 본 발명의 TV 카메라의 촬상범위와 감시맵의 관계를 나타내는 설명도,

도 9는 본 발명의 TV 카메라의 촬상범위와 촬영금지장소의 제어동작을 설명하기 위한 도,

도 10은 본 발명의 다른 실시예를 설명하기 위한 플로우차트도,

도 11은 본 발명의 또 다른 실시예를 설명하기 위한 플로우차트도,

도 12는 본 발명의 또 다른 실시예를 설명하기 위한 플로우차트도,

도 13은 본 발명의 TV 카메라의 촬영금지장소에 있어서의 다른 제어동작을 설명하기 위한 도면이다.

발명의 상세한 설명

발명의 목적

발명이 속하는 기술 및 그 분야의 종래기술

본 발명은, 물체 추미 방법 및 물체 추미 장치에 관한 것으로, 특히 물체를 자동적으로 검출하여 물체의 움직임에 따라 촬

상장치의 촬상범위(시야범위)를 제어하는 물체 추미 방법 및 물체 추미 장치에 관한 것이다.

TV(텔레비전) 카메라 등의 촬상장치를 사용한 원격 모니터방식의 감시시스템은, 종래부터 널리 사용되고 있으나, 그 대부

분은 감시원이 모니터에 표시되는 화상을 보면서 감시를 행하는, 이른바 유인 감시방식의 감시시스템이다. 이 유인 감시방

식의 감시시스템에서는 감시원이 항시 모니터에 표시되는 영상을 보고 있어, 감시대상영역 내에 들어오는 인간이나 자동

차 등의 침입물체를 실시간으로 식별할 필요가 있어, 감시원에게 큰 부담이 된다. 인간의 집중력에는 한계가 있기 때문에,

유인 감시방식의 감시시스템에서는 침입물체를 못보고 놓치는 것의 발생을 무시할 수 없고, 신뢰성의 면에서 문제가 있었

다. 또 감시 카메라의 보급에 따라 감시원 한 사람이 수많은 TV 카메라의 영상을 복수의 모니터로 감시하는 경우도 많아지

고 있다. 이와 같이 복수의 TV 카메라로 동시에 침입물체를 포착한 경우에도 감시원은 침입물체를 못보고 놓치는 것이 발

생할 가능성이 있다. 따라서 이와 같은 사람에 의한 감시가 아니라, TV 카메라로 촬상된 화상으로부터 화상처리에 의하여

침입물체를 자동적으로 검출하여, 침입물체의 움직임에 따라 TV 카메라 시야방향 및 화면각(angle of view)을 자동적으

로 조절하여, 소정의 통지나 경보를 행하는 자동추미방식의 감시시스템이, 최근 강하게 요구되어 오고 있다.

이와 같은 시스템의 실현에는, 소정의 감시방식을 사용하여 침입물체를 화상신호로부터 검출하고, 침입물체의 움직임을

검출하는 기능이 필요하게 된다. 이와 같은 침입물체검출을 행하는 감시방법의 일례로 차분법이라 불리우는 방법(예를 들

면, U.S. Pat. No. 6088468참조)이 있고, 종래부터 널리 사용되고 있다. 차분법이란, TV 카메라로부터 얻어진 입력화상

과 미리 작성된 기준배경화상, 즉 침입물체가 촬영되어 있지 않은 화상을 비교하여, 예를 들면 화소마다 휘도값의 차분을

구하여 그 차분값이 큰 영역을 물체로서 검출하는 것이다.
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또, 침입물체의 이동량 검출을 행하는 감시방식의 일례로 템플릿 매칭법이라불리우는 방법(예를 들면, 「컴퓨터화상처리

입문」149페이지 내지 153페이지, 1985년, 종합연구소출판(주) 발행. 참조)이 있고, 차분법과 마찬가지로 종래부터 널리

사용되고 있다. 템플릿 매칭법이란, 차분법 등에 의하여 검출된 침입물체의 화상을 템플릿으로서 등록하고, 차례로 입력되

는 화상 중에서 템플릿 화상과 가장 유사한 위치를 검출한다. 통상, 템플릿 매칭을 사용하여 대상물체를 추적하는 경우, 대

상물체의 자세의 변화에 따르기 위하여 매칭처리에 의하여 검출된 대상물체의 위치의 화상을 새롭게 템플릿으로서 차례로

갱신한다.

또한, 감시 카메라로 촬영하고 싶지 않은 영역을 설정하고, 감시 카메라의 방향을 제어하여 감시 카메라로 촬영하고 싶지

않은 영역을 촬영하지 않는 카메라제어시스템(예를 들면 일본국 특개평9-93573호 공보 참조.)이 있다.

또한 360도의 팬회전 및 90도를 초과하는 틸트회전이 가능한 감시 카메라와 그 제어기능을 구비하여 감시 카메라가 화상

에 비치는 사생활 영역을 마스킹하는 데이터를 유지하고, 이 데이터에 따라, 화상의 일부를 마스킹하도록 구성한 감시 카

메라장치가 일본국 특개2001-69494호 공보에 개시되어 있다. 그러나 이 종래기술의 감시 카메라장치에는 침입물체를 추

미하는 기능은 없다.

상기한 감시시스템에서는 TV 카메라에 감시대상이 아닌 민가 등이 비치거나, 감시영역 내의 중요시설이 오랜 시간 사각

(死角)이 되어 침입물체를 못보고 놓칠 가능성이 높아진다는 문제가 있다.

발명이 이루고자 하는 기술적 과제

본 발명의 목적은, 감시영역 내의 물체를 검출하여 추미하도록 한 물체 추미 방법 및 물체 추미 장치를 제공하는 것에 있

다.

본 발명의 다른 목적은, 감시영역이 부분적으로 감시대상범위 이외의 영역 또는 반드시 감시해야 할 중요 영역과 같은 특

정한 영역을 포함하는 경우에도 그와 같은 특정한 영역을 고려한 물체의 추미가 가능한 물체 추미 방법 및 물체 추미 장치

를 제공하는 것이다.

발명의 구성 및 작용

본 발명의 일 측면에 의한 촬상방향 및 줌의 적어도 한쪽을 제어 가능하게 구성된 촬상장치로 물체를 추미하는 추미 방법

은,

상기 촬상장치로부터의 화상을 1 프레임 도입하는 단계와,

상기 화상으로부터 물체의 현재위치를 검출하는 단계와,

상기 촬상장치의 현재 또는 예측 시야범위를 산출하는 단계와,

상기 산출한 현재 또는 예측 시야범위가 촬상금지영역을 포함하는지의 여부를 판정하는 단계와,

포함하지 않을 때, 상기 물체의 검출정보에 의거하여 상기 촬상장치의 촬상방향 및 줌의 적어도 한쪽을 제어하는 단계와,

상기 촬상장치로 상기 현재 또는 예측 시야범위를 촬상하여 경보/추미정보를 표시하는 단계로 이루어진다.

일 실시예에 있어서, 상기 산출한 현재 또는 예측 시야범위가 촬상금지영역을 포함하는 경우, 상기 촬상장치의 동작을 정

지한다.

일 실시예에 있어서, 상기 추미 방법은 또한 상기 산출한 현재의 시야범위가 촬상금지영역을 포함하는 경우, 상기 촬상장

치의 동작을 소정시간 반대방향으로 동작시킨 후, 정지하는 단계를 가진다.

일 실시예에 있어서, 상기 추미 방법은 또한 상기 촬상된 현재 또는 예측 시야범위의 화상이 상기 촬상금지영역을 포함하

는 경우, 상기 촬상된 화상 내에 포함되는 상기 촬상금지영역의 부분을 마스크하는 단계를 가진다.
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일 실시예에 있어서, 상기 촬상장치의 촬상방향은 팬모터 및 틸트모터로 제어된다.

일 실시예에 있어서, 상기 촬상장치의 상기 예측 시야범위의 산출은, 상기 물체의 상기 현재위치와 상기 화상 내의 소정위

치와의 위치관계에 의거하여 촬상장치의 이동량을 산출하는 단계와, 상기 이동량을 포함하는 상기 촬상장치의 제어량에

의거하여 상기 예측 시야범위를 산출하는 단계를 포함한다.

본 발명의 다른 측면에 의한 침입물체 추미 장치는,

촬상장치와,

상기 촬상장치에 결합되어, 상기 촬상장치의 시야범위의 위치(방향)를 바꾸기 위한 구동기구부와;

상기 촬상장치로부터의 화상신호를 처리하는 화상신호처리부와;

상기 화상신호처리부로부터의 제어신호에 의해 상기 구동기구부를 제어하는 제어부와,

상기 신호처리부는,

상기 촬상장치로부터의 화상을 1 프레임 도입하여 그 도입한 화상으로부터 물체의 현재위치를 검출하는 수단과,

상기 촬상장치의 현재 또는 예측 시야범위를 산출하는 수단과,

상기 산출한 현재 또는 예측 시야범위가 촬상금지영역을 포함하는지의 여부를 판정하는 수단과,

상기 판정하는 수단에 응답하여, 상기 산출한 현재 또는 예측 시야범위가 촬상금지영역을 포함하지 않을 때, 상기 침입물

체의 검출정보에 의거하여 상기 촬상장치의 촬상방향 및 줌의 적어도 한쪽을 제어하기 위한 상기 제어신호를 생성하는 수

단을 포함하여 이루어진다.

본 발명의 실시예를 도면에 언급하여 설명한다. 동일한 부재에는 동일한 참조부호를 붙인다.

본 발명의 일 실시예를 도 1, 도 2를 사용하여 설명한다. 먼저 도 2는 본 발명을 실시하기 위한 시스템 구성을 나타내는 블

럭도이다. 도 2에 있어서, 201은 촬상장치이고, 카메라(201a), 줌 렌즈(촬상렌즈)(201b), 카메라 운대(카메라의 구동기구

부)(201c)로 구성되어 있다. 202는 신호처리장치이고, 화상입력부(202a), 운대제어부(202b), 렌즈제어부(202c), 조작입

력부(202d), 화상메모리(202e), MPU(Micro Processing Unit)(202f), 워크메모리(202g), 외부 입출력부(202h), 화상출

력부(202i), 경보출력부(202j) 및 데이터 버스(202k)로 구성되어 있다. 203은 조작부이고, 조이스틱(203a), 제 1 버튼

(203b), 제 2 버튼(203c)으로 구성되어 있다. 204는 외부 기억장치, 205는 화상모니터, 206은 경보장치, 예를 들면 경고

등이다. TV 카메라(201a)의 출력은, 화상입력부(202a)를 거쳐 데이터 버스(202k)에 접속되고, 줌 렌즈(201b)의 제어부

는 렌즈제어부(202c)를 거쳐 데이터 버스(202k)에 접속되어 있다.

TV 카메라(201a)를 탑재하는 카메라 운대(201c)는, 운대제어부(202b)를 거쳐 데이터 버스(202k)에 접속된다. 조작부

(203)의 출력은, 조작입력부(202d)를 거쳐 데이터 버스(202k)에 접속되어 있다. 또 외부 기억장치(204)는, 외부 입출력부

(202h)를 거쳐 데이터 버스(202k)에 접속되어 감시용 화상모니터(205)는, 화상출력부(202i)를 거쳐 데이터 버스(202k)에

접속되고, 경고장치(206)는, 경보출력부(202i)를 거쳐 데이터 버스(202k)에 접속되어 있다. MPU(202f)와 워크 메모리

(202g)는 그대로 데이터 버스(202k)에 접속되어 있다.

TV 카메라(201a)는 감시대상영역을 그 시야 내에 포착하고, 감시대상영역을 촬상하여 영상신호를 출력하고, 침입물체를

촬상하는 기능을 가지고 있다. 이 목적을 위하여 TV 카메라(201a)는 카메라 운대(201c)에 탑재하여 TV 카메라(201a)를

팬, 틸트방향으로 자유롭게 선회할 수 있도록 구성되고, 또한 줌 렌즈(201b)를 구비하여 영상을 확대하는 기능도 가지고

있다. 촬상된 영상신호는, 화상입력부(202a)로부터 데이터 버스(202k)를 거쳐 화상메모리(202e)에 축적된다. 외부 기억

장치(204)는 프로그램이나 데이터 등을 기억하는 작용을 하고, 프로그램이나 데이터 등이 필요에 따라 외부 입출력부

(202h)를 거쳐 워크 메모리(202g)에 판독되고, 또 반대로 워크 메모리(202g)로부터 외부 기억장치(204)에 보존된다.
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MPU(202f)는, 신호처리장치(202)의 동작시에 외부 기억장치(204)에 보존된 프로그램을 워크 메모리(202g)에 판독하여

필요한 신호처리를 실행한다. 즉, 워크 메모리(202g) 내에서 화상메모리(202e)에 축적된 화상의 해석을 행한다. 그리고

이 처리결과에 따라 MPU(202f)는, 카메라 운대(201c), 줌 렌즈(201b)를 제어하여 TV 카메라(201a)의 촬상시야를 바꿈

과 동시에, 침입물체를 추적한다. 또 필요에 따라 감시모니터(205)에 침입물체검출결과를 표시하고, 경고장치(206)를 구

동하여 경고하는 작용을 한다.

다음에, 상기 시스템구성을 사용한 본 발명의 동작을 도 1에 의하여 설명한다. 먼저, 초기화 처리단계(101)는, 본 발명의

물체 추미 방법을 실행하기 위하여 조작부(203)를 사용하여 외부기기나, 각 부의 변수, 화상메모리 등의 초기화를 행한다.

다음에, 단계 102로 진행한다. 단계 102는, 차분법을 사용한 물체인식처리를 실행하는 공정이다.

여기서, 차분법을 사용한 물체인식처리에 대하여 도 3을 사용하여 설명한다. 제 1 화상입력단계(102a)에서는, TV 카메라

(201a)로부터 예를 들면 가로방향 320화소, 높이방향 240화소의 입력화상(301)을 얻는다. 차분처리단계(102b)에서는,

제 1의 화상입력단계(102a)에서 얻은 입력화상(301)과 미리 작성하여 화상메모리(202e)에 기록하여 둔 침입물체가 비춰

져 있지 않은 기준배경화상(302)과의 사이에서 MPU (202f)의 감산기(306)(도 3에 나타낸다)에 있어서 각 화소마다의 휘

도값의 차분값을 계산한다. 2치화처리단계(102c)에서는, 차분처리단계(102b)에서 얻어진 차분화상(303)의 화소값(차분

값)을, 예를 들면 1화소의 화소값을 8 비트로 계산하여 이것을 256계조로 표시하고, 소정의 한계값(Th)(예를 들면, Th =

20) 미만의 화소값을 "0", 한계값(Th) 이상의 화소의 화소값을 "255"로 하여 2치화 화상(304)을 얻는다. 또한, 한계값(Th)

은, 상기 실시예에서는 20으로 설정하였으나, 20에 한정되는 것이 아니라, 침입물체의 검출조건, 입력화상의 상태 등에 의

해 실험적으로 정해진다.

라벨링처리단계(102d)에서는, 2치화처리단계(102c)에서 얻어진 2치화 화상(304) 중의 화소값 "255"이 되는 화소의 덩어

리를 검출하고, 각각에 번호를 붙여 구별할 수 있도록 한다. 침입물체존재판정단계(102e)에서는, 라벨링처리단계(102d)

에서 번호가 붙여진 화소값 "255"이 되는 화소의 덩어리가 소정의 조건(예를 들면 크기가 가로방향 20화소 이상, 높이방향

50화소 이상)이면, 감시대상영역 내에 침입물체가 존재한다고 판정한다.

이에 의하여 입력화상(301)에 비친 인간형의 물체(309)는, 감산기(306)에 의해 차분이 생긴 영역(310)으로서 계산되기

때문에, 인간형의 물체(310)가 남고, 배경부분은 표시되지 않는다. 따라서 2치화기(307)(도 3에 나타낸다)에 의하여 화상

(311)으로서 검출된다. 이상이 차분처리에 의한 침입물체검출처리(102)의 처리의 개요이다.

만약, 침입물체존재판정단계(102e)에서 침입물체가 존재한다고 판정된 경우, 경보·검출정보표시단계(103)로 진행한다.

경보·검출정보표시단계(103)에서는 예를 들면 침입물체를 발견한 것을 나타내는 경보를 감시원에게 전달하기 위하여, 화

상 출력부(202i)를 거쳐 감시모니터(205)에 침입물체의 정보(위치, 인원수 등)를 표시하고, 경보출력부(202j)를 거쳐 경고

장치(206)로 경보를 울리는 등이 행하여진다. 침입물체가 존재하지 않는다고 판정된 경우, 다시 화상입력단계(102a)로 되

돌아가, 침입물체검출을 위한 차분법을 반복한다.

다음에 침입물체존재판정단계(102e)에서 침입물체가 존재한다고 판정된 경우, 템플릿 매칭법에 의한 침입물체 추미단계

(104)로 진행한다. 여기서, 템플릿 매칭법에 의한 침입물체 추미단계(104)에 대하여 도 3 및 도 4를 사용하여 설명한다.

템플릿등록단계(104a)에서는, 라벨링처리단계(102d)에서 번호가 붙여진 화소값 "255"이 되는 화소 덩어리의 외접 직사

각형(312)(도 3에 나타낸다)에 의거하여 입력화상(301) 중의 침입물체의 화상을 추출기(308)(도 3에 나타낸다)로 추출하

여 템플릿화상(305)을 얻는다. 이 템플릿 화상(305) 중에는, 침입물체(309)의 템플릿(313)이 포함되어 있고, 이것이 템플

릿 매칭법에 의한 침입물체 추미처리의 초기 템플릿으로서 등록된다.

다음에, 제 2 화상입력단계(104b)에서는, 제 1 화상입력단계(102a)와 마찬가지로 TV 카메라(201a)로부터, 예를 들면 가

로방향 320화소, 높이방향 240화소의 입력화상을 얻는다. 템플릿 매칭단계(104c)에서는, 제 2 화상입력단계(104b)에서

얻은 입력화상 중에서 템플릿(313)과 가장 일치도가 높은 화상을 검출한다. 통상, 템플릿과 입력화상 전체를 비교하면 계

산처리시간이 걸리기 때문에, 템플릿에 대하여 소정의 범위, 예를 들면 템플릿(313)에 대하여 상하방향에서 20 화소씩, 좌

우방향에서 50 화소씩 넓힌 영역을 탐색영역으로 하고, 탐색영역 내에서 템플릿(313)과 가장 일치도가 높은 화상을 검출

한다. 일치도로서는, 예를 들면 정규화 상관값 [r(Δx, Δy)]을 적용할 수 있으며, 수학식 1로 나타낸다.
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수학식 1

여기에

또, f(x, y)는, 입력화상을 표시하고, g(x, y)는, 템플릿 화상을 나타낸다. (x0, y0)은, 템플릿(313)(도 4에서는 401a)의 좌

측 윗모서리(upper left corner)의 좌표를 나타낸다. 화상(401)의 좌표축은, 화상(401)의 좌측 윗모서리를 원점((0, 0)으

로 한다. D는, 템플릿(313)(401a)의 크기, 즉 2치화 화상(304)에서 검출된 침입물체의 외접 직사각형(312)의 크기이고,

예를 들면 가로방향 20 화소, 세로방향 50 화소를 나타낸다. 정규화 상관값[r(Δx, Δy)]은, -1 ≤ r(Δx, Δy) ≤ 1의 값을 취

하고, 입력화상과 템플릿이 완전히 일치한 경우는, "1"이 된다. 템플릿 매칭은, Δx, Δy를 탐색범위 내에서 주사, 즉 상기한

경우, -50 ≤ Δx ≤ 50, -20 ≤ Δy ≤ 20으로 변화시킨 경우 에, 정규화 상관값[r(Δx, Δy)]이 가장 커지는 위치(Δx, Δy)를

검출하는 처리이다.

다음에, 일치도 판정단계(104d)에서는, 일치도[r(Δx, Δy)]를 판정하고, 수학식 1에서 나타내는 정규화 상관값을 사용한

경우, 예를 들면 0.7 이상이면 일치도가 높다고 판정하고, 템플릿 갱신단계(104e)로 진행한다. 0.7 미만이면 제 1 화상입

력단계(102a)로 되돌아가, 지금까지의 처리를 반복한다. 일치도가 크다는 것은, 제 2 입력화상 중에서 템플릿(313)과 닮

은 화상이 있는, 즉 감시대상영역 내에 침입물체가 존재하고, 그 위치가 템플릿의 위치에 상대하여 (Δx, Δy)에 있는 것을

의미한다. 그 경우는, 계속해서 침입물체의 이동량을 검출한다. 일치도가 작다는 것은, 입력화상 중에서 템플릿(313)과 닮

은 화상이 없는, 즉 감시대상영역 내에 침입물체가 존재하지 않는 것을 의미하며, 그 경우는, 제 1 화상입력단계로 되돌아

가, 지금까지의 처리를 반복한다. 또한 정규화 상관값을 0.7로서 설명하였으나, 이것에 한정되는 것이 아니라, 실험적으로

설정되는 것은 물론이다.

다음에 템플릿 갱신단계(104e)에서는, 새롭게 구해진 침입물체의 위치에 의거하여 제 2 화상입력단계(104b)에서 얻어진

입력화상으로부터 침입물체의 화상을 추출하여 새로운 템플릿화상으로 한다. 이와 같이 템플릿을 차례로 갱신함으로써,

템플릿에는 최신의 침입물체의 화상이 기록되어, 침입물체가 이동 또는 자세변화를 일으킨 경우에도 안정되게 침입물체의

이동량을 검출할 수 있기 때문에, 침입물체의 추적을 용이하게 행할 수 있다.

여기서, 침입물체 이동량 검출처리를 도 3 및 도 4를 사용하여 더욱 상세하게 설명한다.

도 3에 이어서, 입력화상(301) 중에 존재하는 침입물체(309)는, 라벨링처리단계(102d)에 의하여 2치화 화상 내의 화소값

"255"의 덩어리로서 검출된다. 이 침입물체(311)의 외접 직사각형(312)에 의거하여 추출기(308)로 추출되어 템플릿 화상

(305)이 얻어진다. 템플릿 화상(305) 중에는, 침입물체(309)의 템플릿(313)이 포함되어 있고, 이것이 템플릿 매칭법에 의

한 침입물체 추적처리의 초기 템플릿이 된다.

다음에 초기 템플릿(313)에 의거하여 템플릿 매칭이 실행된다. 도 4는 템플릿 매칭법에 의한 침입물체 추적처리를 실행하

여 침입물체를 추적하는 처리의 흐름을 나타낸다. 401은 템플릿 화상, 401a은 템플릿을 나타낸다. 여기서 괄호 내에 기재

한 기호 305, 313은 각각 도 3에서 나타낸 템플릿 화상(305), 템플릿(313)과 동일한 것이다. 도 4에 있어서는 템플릿 화상

(401)을 취득한 시각을 tO이라 표시한다. 이하 마찬가지로 소정의 시간간격(예를 들면 100ms)으로 차례로 입력하는 입력

화상(402, 404, 406, …)의 취득시각을 입력순으로 각각 tO + 1, tO + 2, tO + 3, …으로 한다. 화상(401)은, 시각(tO)에

있어서의 템플릿 화상을 표시하고 있고, 화상(401a)은, 시각(tO)에 있어서의 템플릿을 표시하고 있다. 또 화상(402)은, 시

각(tO + 1)에 있어서의 입력화상, 화상(402)에 있어서 직사각형 영역(402b)은, 시각(tO)에 있어서의 침입물체의 위치[템

플릿(401a)의 위치]를 표시하고, 직사각형 영역(402c)은, 템플릿 매칭의 대상이 되는 영역(탐색영역)을 나타낸다.
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여기서, 템플릿 매칭처리(409)[템플릿 매칭단계(104c)]를 실행하면, 템플릿 매칭의 탐색영역(402c) 중에서 템플릿

(401a)에 가장 일치하는 화상(402a)에서 일치도가 가장 커져, 침입물체는 시각(tO + 1)에 있어서 화상(402a)의 위치에

존재하고 있음을 알 수 있다. 즉, 침입물체는 화살표(402d)만큼 [이동량(Δx, Δy)만큼] 이동한 것을 알 수 있다.

다음에, 템플릿 갱신처리(410)[템플릿 갱신단계(104e)]에 있어서, 템플릿(401a)에 가장 일치한 화상(402a)을 시각(tO +

1)에 있어서의 새로운 템플릿으로서 갱신한다. 즉, 입력화상(402)으로부터 침입물체의 위치(402a)를 추출하여 이것을 템

플릿 화상(403)으로 하고, 침입물체의 화상(402a)을 시각(tO + 1)에 있어서의 새로운 템플릿(403a)으로서 갱신한다. 이

처리를 TV 카메라로부터 차례로 입력되는 입력화상에 대하여 차례로 실행하면, 시각(tO + 2)에 있어서의 입력화상(404)

중에 템플릿(403a)의 위치(404b)에 의거하여 상기와 마찬가지로 탐색영역(404c)을 설정하고, 시각(tO + 1)에 있어서의

템플릿 화상(403) 중의 템플릿(403a)을 사용하여 템플릿 매칭처리(409)에 의하여 침입물체의 위치(404a)를 검출한다. 그

결과, 침입물체는 화살표(404d)와 같이 이동한 것을 알 수 있다. 또한 템플릿 갱신처리(410)에 의해 시각 (tO + 2)에 있어

서의 템플릿 화상(405) 및 침입물체의 템플릿(405a)을 갱신한다.

또한, 시각(tO + 3)에 있어서의 입력화상(406) 중에 템플릿(405a)의 위치(406b)에 의거하여 탐색영역(406c)을 설정하

고, 시각(tO + 2)에 있어서의 템플릿 화상(405) 중의 템플릿(405a)을 사용하여 템플릿 매칭처리(409)에 의하여 침입물체

의 위치(406a)를 검출한다. 결과로서, 침입물체는 화살표(406d)와 같이 이동한 것을 알 수 있다. 또한 템플릿 갱신처리

(410)에 의하여 시각(tO + 3)에 있어서의 템플릿 화상(407) 및 침입물체의 템플릿(407a)을 갱신한다. 시각(tO + 4)에 있

어서의 입력화상(408) 중에 템플릿(407a)의 위치(408b)에 의거하여 탐색영역(408c)을 설정하고, 시각 (tO + 3)에 있어

서의 템플릿 화상(407) 중의 템플릿(407a)을 사용하여 템플릿 매칭처리(409)에 의하여 침입물체의 위치(408a)를 검출한

다. 결과로서 침입물체는, 화살표(408d)와 같이 이동한 것을 알 수 있다. 즉, 템플릿 매칭을 차례로 실행함으로써, 침입물

체를 추적할 수 있다.

다음의 시야범위판정단계(105)의 설명 전에, 이하에 본 실시예에서 해결하고자 하는 문제를 다시 설명한다.

최근, 감시 카메라의 보급에 따라 일반주민의 사생활이 위협받는다는 문제가 발생하고 있다. 상기한 템플릿 매칭법을 사용

한 물체 추미 방법은, 침입물체의 이동 에 따라 카메라 운대(201c)를 자동적으로 제어하여 침입물체를 TV 카메라(201a)

의 시야 내에 포착되도록 동작하기 때문에, 전혀 제한없이 실시되면, 그 TV 카메라(201a)의 시야 내에는 만약 감시대상이

아닌 민가나 사생활이 문제가 되는 장소 등이 있으면 그것들도 비춰질 것이다. 한편, 감시대상이 아닌 민가나 사생활이 문

제가 되는 장소를 제외한 장소는, 침입물체의 움직임에 따라 카메라 운대(201c)를 제어하여 침입물체를 확실하게 추미할

필요가 있다. 그 때문에 본 발명에서는 카메라의 시야범위의 제어를 행하여 감시대상이 아닌 민가나 사생활이 문제가 되는

장소는, 촬영하지 않으나, 그 장소 이외는 침입물체의 움직임에 따라 침입물체를 확실하게 추미할 수 있게 구성되어 있다.

이하, 이것에 대하여 상세하게 설명한다.

템플릿 매칭법에 의한 침입물체 추미단계(104)에서 침입물체가 검출되면, 상기한 템플릿의 움직임에 따라 카메라 운대

(201c)가 카메라 운대 제어단계(106)에서 제어되어 물체를 추미하나, 여기서 감시대상이 아닌 민가나 사생활이 문제가 되

는 장소를 시야범위에 도입하는 것을 저지하기 위하여 시야범위판정단계(105)를 실행한다. 여기서 시야범위판정단계

(105)를 설명하기 전에 침입물체의 움직임에 따라 침입물체를 확실하게 추미할 수 있게 한 카메라 운대(201c)의 카메라

운대/줌 제어량 산출단계(106a)와 카메라 운대/줌 제어단계(106b)에 대하여 도 5를 사용하여 설명한다.

도 5에 있어서, 템플릿 화상(501) 중에 템플릿(502)으로 표시되는 위치에 침입물체(505)가 검출되었다고 한다. 이 경우,

침입물체(505)의 중심위치를 템플릿의 중심위치(503)라 하면, 템플릿 화상(501)의 중심(504)으로부터 템플릿의 중심위

치(503)까지의 변위(dx, dy)가 산출된다.

여기서 템플릿(502)의 중심위치(503)가 템플릿 화상(501)(입력화상에 상당함)의 중심위치(504)보다 소정량(S)[침입물체

가 화상의 중심부근에 존재하는 경우는, 카메라 운대(201c)를 제어할 필요가 없기 때문에 소정량(S)에 의하여 카메라 운대

제어를 개시하는 위치를 지정할 수 있다. 예를 들면 S = 50 화소)]이상 좌측(dx < -S)이면 카메라 운대(201c)를 좌측으로

팬시키고, 우측(dx > S)이면 우측으로 팬시킨다. 또 템플릿(502)의 중심위치(503)가 입력화상의 중심(504)보다 상측(dy

< -S)이면 카메라 운대(201c)를 위로 틸트시키고, 하측(dy > S)이면 아래로 틸트시킨다. 또한 갱신된 템플릿의 크기, 즉

검출된 침입물체의 화상 상의 크기에 따라서는 TV 카메라(201a)의 주밍(zooming)을 바꾸기 위하여 촬상렌즈(201b)의

초점길이의 변경량도 취득하여도 좋다. 일례로서, 템플릿의 높이가 소정의 값 이하인 경우는 촬상렌즈(201b)를 줌업하고,

소정의 값보다 클 때는 줌아웃한다. 소정의 값으로서는, 예를 들면 400 화소(입력화상의 크기를 가로방향 640 화소, 높이

방향 480 화소로 한 경우)라는 값을 사용할 수 있다. 이 경우, 예를 들면 현재의 템플릿의 높이가 300 화소, 워크 메모리

(202g)에 기록한 현재의 촬상렌즈(201b)의 초점길이가 f = 30mm이었다고 하면, 템플릿의 높이를 400 화소로 하기 위해
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서는, 촬상렌즈(201b)의 초점길이를 f = 30 * 400/300 = 40mm 로 하면 좋다. 따라서, MPU(202f)는, 렌즈제어부(202c)

를 거쳐 촬상렌즈(201b)의 초점길이를 40mm로 제어한다. 이와 같이 함으로써, 침입물체를 TV 카메라(201a)의 시야 내

에 적절한 크기로 포착할 수 있다. 또한 주밍의 설정의 변경은 이것에 한정되지 않고, 임의의 기준, 임의의 방법으로 실시

할 수 있는 것은 물론이다. 예를 들면 템플릿의 높이가 미리 설정한 범위 밖에 있을 때에만 주밍을 바꾸도록 하여도 좋다.

또 줌업으로서, 초점길이를 예를 들면 1.0mm 길게 한다는 처리를 행하여, 줌아웃으로 하여 초점길이를 1.0mm 짧게 한다

는 간이적인 처리로도 촬상렌즈(201b)를 제어할 수 있다. 짧게 한다는 간이적인 처리로도 촬상렌즈(201b)를 제어할 수 있

다. 침입물체를 추적하는 처리를 차례로 반복하여 실행되기 때문에, 이와 같이 간이적인 처리로도 초점길이의 제어가 충분

하지 않은 경우는, 다음의 처리프레임에서도 마찬가지로 제어가 행하여진다. 따라서, 침입물체를 추적하는 처리를 반복함

으로써, 촬상렌즈(201b)의 초점길이는 적절한 값으로 제어되어, 템플릿의 높이를 소정의 크기에 맞출 수 있다. 여기서 초

점길이의 변화량 1.0mm 라는 것은 경험적으로 산출되는 것으로서, 이 값이 크면, 템플릿의 높이를 소정의 크기에 신속하

게 맞출 수 있으나, 적절한 값 부근에서는 초점길이의 진동현상이 발생할 가능성이 있다(over damping). 또 초점길이의

변화량이 작으면, 템플릿의 높이가 소정의 크기에 맞춰지기까지 시간이 걸리는 경우가 있다(under damping). 여기서 초

점길이의 변경량은 예를 들면 미리 워크 메모리(202g)상에 기억시켜 둔다. 또한 주밍은 촬상렌즈(201b)의 초점길이를 바

꿈으로써 실현하는 외에, TV 카메라(201a)로부터 얻어진 입력화상을 전자적으로 확대함으로써 실현하여도 좋다.

구체적으로는, 카메라 운대/줌 제어량 산출단계(106a)에서 변위(dx, dy)의 산출과 팬 및 틸트의 제어량(카메라 운대의 이

동량)과 줌량[촬상렌즈(201b)의 초점길이]을 산출하고, 카메라 운대/줌 제어단계(106b)에 있어서, 산출한 제어량에 의거

하여 카메라 운대와 촬상렌즈의 제어를 실행한다. 또한 dx 및 dy의 절대값에 의하여 팬, 틸트모터의 제어속도를 변화시키

도록 하여도 좋다(dx 또는 dy의 절대값이 클 수록 제어속도를 크게 한다).

또, 본 실시예에서는 카메라 운대의 제어를 수반한 침입물체의 추적을 "추미"라 부르고 있다. 이와 같이 함으로써 침입물체

를 TV 카메라(201a)의 시야 내에 포착하면서 카메라 운대(201c)를 자동적으로 제어하여 침입물체를 추미할 수 있다.

다음에, 시야범위판정단계(105)에 대하여 설명한다. 먼저, 시야정보취득단계 (105a)에서는, 운대 제어부(202b)를 거쳐 카

메라 운대(201c)의 현재의 방향[카메라 운대 정면을 원점으로 하여, 팬각(θP), 틸트각(θT)]을 취득하고, 렌즈 제어부

(202c)를 거쳐 촬상렌즈(201b)의 현재의 초점길이(f)를 취득한다.

시야범위산출단계(105b)에서는, 시야정보취득단계(105a)에서 취득한 카메라 운대(201c)의 현재의 방향 (θP, θT), 촬상

렌즈(201b)의 현재의 초점길이(f)에 따라 촬상범위의 위치를 산출한다. 여기서, 촬상범위의 위치의 산출방법을 도 6 및 도

7을 사용하여 설명한다. 간단을 위하여 감시대상영역은, 평면이고, 지면의 요철이 없는 것으로 한다. 도 6은 TV 카메라

(601)를 좌표원점으로 하고, 그 바로 위에서 본 평면도이다. 이것을 사용하여 TV 카메라(601)의 화면각(θH)(카메라 가로

방향의 시야각)은, 수학식 2로 구할 수 있다.

수학식 2

여기서, w는 TV 카메라(601)의 촬상소자, 예를 들면 CCD(Charge Coupled Device)소자의 가로 폭이며, 예를 들면 1/3

인치(소자크기 4.8 mm × 3.6 mm)의 촬상 소자를 사용한 경우, w = 4.8 mm 이다. 또 1/3 인치의 촬상소자를 사용하여

촬상렌즈의 초점길이를 f = 8.0 mm라 한 경우, TV 카메라(601)의 화면각은, θH = 33.4°가된다. 즉, TV 카메라(601)의

시야는 가로방향 33.4°의 범위를 가진다. 그런데 TV 카메라(601)는, 감시영역에 비하여 높은 위치에 설치되는 경우가 대

부분이며, 카메라 운대(201c)의 현재의 방향(θT)에 따라 TV 카메라(601) 바로 밑 영역은 촬상할 수 없는 영역이 있다. 이

영역은, TV 카메라(601)로부터 시선방향(LN)의 범위에 나타난다(영역 602로 표시된다). 그것 이상의 영역(603)(LF - LN

으로 나타내는 영역)은, TV 카메라(601)의 시야에 반드시 들어 간다.

이 거리(LN 및 LF)를 도 7에서 설명한다. 도 7은, TV 카메라의 시선방향을 가로축으로 하여 TV 카메라(701)[TV 카메라

(601)와 동일]를 옆에서 본 도면으로, 수학식 2의 경우와 마찬가지로 TV 카메라(701)의 화면각(θV)(카메라 세로방향의

시야각)은, 수학식 3으로 구할 수 있다.
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수학식 3

여기서, h는 TV 카메라(701)의 촬상소자, 예를 들면 CCD 소자의 세로 폭이고, 예를 들면 1/3 인치의 촬상소자를 사용한

경우, h = 3.6 mm 이다. 상기한 조건과 마찬가지로 1/3 인치의 촬상소자를 사용하여 촬상렌즈의 초점길이를 f = 8.0 mm

라 한 경우, TV 카메라(701)의 화면각은 θV = 25.4°가 된다. 즉, TV 카메라(701)의 시야는 세로방향 25.4°의 범위를 가

진다. 여기서, TV 카메라(701)의 설치높이를 H 라 하면, LN, LF는 수학식 4로 구할 수 있다.

수학식 4

이상의 결과, TV 카메라(601)(701)로 촬상할 수 있는 범위는, 도 6에서 나타내는 영역(603)과 도 7에서 나타내는 영역

(702)이 된다. 상기한 조건과 마찬가지로 1/3 인치의 촬상소자를 사용하여 촬상렌즈의 초점길이를 f = 8.0 mm, 카메라 운

대(201c)의 현재의 방향(θT = 30°), TV 카메라(701)의 설치높이를 H = 5.0 m라 한 경우, LN = 5.42 m, LF = 16.1 m 가

된다.

다음에, 촬상금지영역외 판정단계(105c)은, 상기 시야범위산출단계(105b)에 의해 산출된 TV 카메라(201a)의 시야범위

[도 6 및 도 7에서 나타내는 사선영역(603)및 (702)]가 감시대상범위 이외의 영역(촬상금지영역)을 포함하지 않은 경우,

카메라 운대제어량 산출단계(106a)로 진행하고, 촬상금지영역을 포함하는 경우는 카메라 운대 정지처리단계(108)로 진행

한다.

여기서 촬상금지영역외 판정단계(105c)의 판정처리에 대하여, 도 8 및 도 9를 사용하여 설명한다. 도 8은 예를 들면 감시

맵(801)이라 불리우는 것으로, 감시영역 내의 구조물 정보를, 지도정보(또는 벡터정보) 등의 수단에 의해 표현한 것이다.

이 감시맵(801)에는 TV 카메라(802), 시야범위(803), 중요감시 포인트(804), 촬상금지영역(805)을 겹쳐서 표시하고 있

다. 또한 이 감시맵(801)의 지도정보는, 예를 들면 x, y 좌표축에서 (x, y)좌표로 변환하여 감시시스템의 화상메모리

(202e)에 메모리 테이블로서 기억되어 있다[또는 외부 기억장치(204)에 기억할 수도 있다). 촬상금지영역(805)은 예를

들면 감시대상영역에 인접하는 민가나 사생활 보호의 대상이 되는 장소이고, 이 영역(805)은 TV 카메라(802)로는 촬상하

면 안되는 영역이다. 단, 게이트(806)의 직전까지는 감시대상영역이다.

한편, TV 카메라(802)의 시야범위(803)의 위치는, 시야범위산출단계(105b)에서 설명한 바와 같이 수학식 2 내지 수학식

4에 의해 연산되기 때문에, 그 결과에 의거하여 시야범위(803)의 위치를 감시맵(801)의 (x, y)좌표로 변환한다. 즉, 도 8

에 나타내는 시야범위(803)(사선으로 나타내는 범위)의 각 위치를 x, y 좌표로 변환한다. 예를 들면 시야범위(803)의 각

정점(P1, P2, P3 및 P4)은, P1 = (x1, y1), P2 = (x2, y2), P3 = (x3, y3) 및 P4 = (x4, y 4)로 하여, 수학식 5에 의해 구할 수

있다.
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수학식 5

여기서, θP는, TV 카메라(802)의 팬각이나, 여기서는 x축과 TV 카메라(802)의 광축이 이루는 각을 나타낸다. 마찬가지

로 시야범위(803)의 각 x, y 위치좌표를 계산하면, TV 카메라(802)의 시야범위(803)의 위치를 x, y 좌표계로 변환할 수

있다. 또한 이 시야범위(803)의 위치좌표는, TV 카메라(802)의 팬, 틸트 및 줌에 의하여 변화되는 것은 물론이다.

다음에 상기한 TV 카메라(802)의 시야범위(803)가 촬상금지영역(805)을 촬상하지 않도록 제어하는 방법에 대하여, 도 9

를 사용하여 설명한다. 도 9에 있어서 901은 화상메모리(202e)에 기억되어 있는 감시맵(801)이고, 예를 들면 x, y 좌표위

치에서 기억되어 있다. 902는 촬상금지영역을 나타내고 있다. 903은 TV 카메라(904)(802와 동일한 것) 및 TV 카메라

(904)의 시야범위(905)의 위치를 연산에 의하여 구한 메모리상의 화상[이하 시야범위 화상(903)이라 부른다)으로서, 상

기 감시맵(901)과 마찬가지로 x, y 좌표위치에서 기억하고 있는 형태를 모식적으로 표현한 것이다. 또한 TV 카메라(904)

의 렌즈의 위치를 x, y 좌표계의 원점(0,0)으로 한다. 다음에 감시맵(901)과 시야범위 화상(903)을 화상메모리(202e)로부

터 판독하여, MPU (292f)에서 연산처리(AND 처리)(903)를 행한다. 즉, 촬상금지영역(902)과 시야범위(905)의 AND 처

리를 감시맵(901)의 전 화면에 대하여 화소마다 행하면, 906으로 나타내는 처리결과의 화상이 얻어진다. 결과적으로 TV

카메라의 시야범위(905)에 촬상금지영역(902)이 포함되면 촬상금지영역부분(907)으로서 표시된다. 즉, 이 촬상금지영역

부분(907)이 검출된다는 것은, 시야범위(905)에 촬상금지영역이 비치는 것을 의미한다. 이 경우, MPU(202f)는, 운대 제

어부(202b)를 거쳐 카메라 운대(201c)의 팬, 틸트모터의 동작을 정지한다[카메라 운대 정지처리단계(108)]. 마찬가지로,

단계 108에서는 촬상렌즈(201b)의 제어를 정지한다. 이와 같이 함으로써 시야범위(905)에 촬상금지영역(902)이 포함되

는 것을 억제하는 것이 가능하게 되고, 따라서 TV 카메라(904)의 팬, 틸트 및 줌를 제어하여 시야범위(905)가 촬상금지영

역(902)을 포함하지 않도록 제어하는 것이 가능하게 된다.

이와 같이, 카메라 운대 정지처리단계(108)에서는 TV 카메라(201a)의 시야범위가 감시대상범위 이외의 영역[촬상금지영

역부분(907)]을 포함하는 경우에 카메라 운대(201c)의 팬, 틸트모터의 동작을 정지시키는 처리를 행하나, 이것에 더하여

시야범위(905)에 비친 촬상금지영역부분(907)의 화상에 대해서는 마스크처리를 하여 비치지 않게 하는 마스크처리를 포

함하도록 하여도 좋다.

이상의 설명에서는, 촬상금지영역부분(907)이 검출된 경우에, 카메라 운대(201c)의 팬 틸트모터의 동작을 정지하도록 하

였으나, 대체로서 촬상금지영역부분(907)이 검출된 경우에, 카메라 운대(201c)의 팬 틸트모터를 역방향으로 제어하여 소

정시간(예를 들면 1 제어 사이클분, 예를 들면 100 mS) 경과후에 팬 틸트모터를 정지하도록 하여도 좋다. 여기서 팬 틸트

모터를 역방향으로 제어한다란, 예를 들면 앞 프레임의 카메라 운대제어단계(106b)에 있어서 카메라 운대(201c)를 우측

상방향으로 제어하고 있는 경우, 그 반대의 방향 즉, 좌측 하방향으로 제어한다. 이와 같이 함으로써, 확실하게 시야범위
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(905)에 촬상금지영역을 포함하지 않게 할 수 있다. 또한 촬상금지영역부분(907)이 검출된 경우에, 카메라 운대정지처리

단계(108)에서 카메라 운대의 정지처리에 더하여 촬상금지영역부분(907)이 검출되었기 때문에 카메라 운대의 제어를 정

지한 취지의 메시지를 모니터(205)상에 표시시키는 처리를 하도록 하여도 좋다.

또 다른 대체로서, 촬상금지영역부분(907)이 검출된 경우에, 카메라 운대(201c) 및 촬상렌즈(줌)(201b)를 제어하여 촬상

금지영역부분이 검출되지 않도록 할 수 있다. 이 방법을 도 13에 언급하여 설명한다.

이 방법에서는, 예를 들면 팬각, 틸트각, 촬상렌즈의 초점길이를 각각 θP0, θT0, fO 라 한 경우,

θP = θP0 + lΔθP

θT = θT0 + mΔθT

f = fO + nΔf

로서, 수학식 2, 수학식 3, 수학식 4, 수학식 5를 적용하여 시야범위(803)의 각 정점(P1, P2, P3 및 P4)을 구하여, 시야범

위(905)가 촬상금지영역부분(902)과 겹치는지의 여부를 판정한다. 여기서 ΔθP, ΔθT, Δf는 팬각, 틸트각, 줌 렌즈의 초점

길이의 최소의 증분량이고, 예를 들면 각각 ΔθP = 1°, ΔθT = 0.5°, Δf = 1 mm 이고, 시야범위(905)에 촬상금지영역부분

이 비치지 않게 하기 위해서는, -10 ≤ 1 ≤ 10, -10 ≤ m ≤ 10, -10 ≤ n ≤ 10의 범위에서 변화시키고, 시야범위(905)가

촬상금지영역부분(907)과 겹치지 않는 l, m, n의 편성을 찾아 낸다. 이때의 θP, θT, f 에 따라 카메라 운대(201c)와 줌 렌

즈(201b)를 제어하면 시야범위(905)에 촬상금지영역부분(907)을 포함하지 않게 할 수 있다. 이상의 처리는 MPU(202f)

가 행한다. 또한 이 방법을 간략화한 방법으로서, 촬상금지영역부분(907)이 검출된 경우에 줌 렌즈(201b)의 초점길이를

소정거리만큼 길게 하여, 시야범위를 좁게 하도록 하야도 좋다.

카메라 운대제어단계(106b)에 계속하여, 경보/추적정보표시단계(107)가 실행된다. 단계 107의 처리내용은 상기한 단계

103과 동일하기 때문에, 설명은 생략한다.

경보/추미정보표시단계(107)는, 촬상금지영역외 판정단계(105c)에서의 판정 NO의 경우에도 카메라 운대 정지처리단계

(108)의 처리에 계속해서 실시된다.

상기 실시예의 감시시스템에 의하면, 도 5를 사용하여 상세하게 설명한 바와 같이 침입물체가 검출된 경우, 침입물체를 템

플릿 매칭법에 의한 침입물체 추미단계(104)에서 추적하여, 템플릿의 움직임에 따라 카메라 운대(201c)를 제어함으로써

침입물체를 추미할 수 있다. 따라서 이 물체 추미 방법을 사용하면, 도 8에 나타내는 TV 카메라(802)의 시야범위(803)의

위치는 예를 들면 게이트(804)로부터 침입한 물체가 게이트(806)로 이동하면 이 이동물체에 따라 시야범위(803)의 위치

는 이동하나 이동물체가 게이트(806)에 들어 가기 직전까지 시야범위(803)의 위치를 이동할 수 있다. 그러나 촬상금지영

역(805)은, 시야범위(803)에는 포함되지 않도록 카메라의 팬, 틸트, 줌를 제어하여 시야범위(803)의 위치의 이동을 제한

할 수 있기 때문에, 매우 정확한 물체 추미 방법을 실현할 수 있다. 또한 도 5에 나타내는 템플릿 화상(501)은 직사각형인

데 대하여 시야범위(803)는 사다리꼴의 형상을 하고 있으나, 이것은 도 8이 TV 카메라(802)의 시야를 바로 위에서 감시

맵(801)에 투영하고 있기 때문이고, 템플릿 화상(5011), 시야범위(803)의 일부를 추출하여 작성되는 것이기 때문에, 특별

히 문제가 되는 일은 없다.

또한, 상기한 실시예에서는 시야범위(803)에 촬상금지영역(805)이 부분적으로 들어가는 경우, TV 카메라(904)의 팬, 틸

트 및 줌를 제어하여 시야범위(905)의 위치를 촬상금지영역(902)을 포함하지 않도록 제어하는 것이나 TV 카메라(904)의

시야범위(803)와 촬상금지영역(902)과 겹치는 면적은, 촬상금지영역(902)의 성격에도 의존하여 적절하게 감시시스템의

설치시에 실험적으로 정해진다. 또 상기한 바와 같이 침입물체 감시를 위해 시야범위(803)와 촬상금지영역(902)이 일부

겹치는 경우, 예를 들면 주지의 마스크처리에 의하여 시야범위(803)와 촬상금지영역(902)이 겹치는 부분을 마스크하여 촬

상금지영역의 정보를 TV 카메라에 촬영되지 않도록 하는 것도 용이하게 실시할 수 있다.

다음에 본 발명의 다른 실시예에 의한 물체 추미 방법을 도 10의 플로우차트에 언급하여 설명한다. 도 1의 실시예에서는

카메라 운대 제어량 산출단계(106a)는 시야범위판정단계(105) 뒤에 배치되어 있으나, 도 10의 플로우차트에 있어서는 침

입물체 추미단계(104)와 시야범위판정단계(105)의 사이에 배치되어 있다.
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도 10에 있어서, 카메라 운대/줌 제어량 산출단계(106a)는 템플릿 갱신단계(104e)에서 산출된 침입물체의 위치에 의거하

여 카메라 운대(201c) 팬 및 틸트량 및 촬상렌즈(201b)의 줌량이 산출된다. 산출방법은 도 5에 관련되어 이미 설명한 바와

같다. 시야정보취득단계(105a)에서는, 현재의 팬각(θP), 틸트각(θT)을 취득하고, 다시 렌즈제어부(202c)를 거쳐 촬상렌

즈(201b)의 현재의 초점길이(f)를 취득한다. 시야범위산출단계(105b1)에서는 시야정보취득단계(105a)에서 취득한 카메

라 운대(201c)의 현재의 방향(θP, θT)과, 단계 106a에서 산출한 팬 및 틸트량을 고려하여 카메라 운대 제어후의 카메라

운대(201c)의 방향을 예측하여 그 예측결과인 팬각(θp1), 틸트각(θt1)을 산출한다. 또 시야정보취득단계(105a)에서 취득

한 촬상렌즈(201b)의 현재의 초점길이(f)와, 단계 106a에서 산출한 촬상렌즈(201b)의 줌량을 고려하여 촬상렌즈제어후

의 촬상렌즈(201b)의 초점길이를 예측하여 그 예측결과인 초점길이(f1)를 산출한다. 그리고 이 산출한 방향(θp1, θt1)과

촬상렌즈(201b)의 초점길이(f)에 의거하여 촬상범위의 위치를 산출한다. 산출된 촬상범위의 위치는 예측위치이다. 따라서

촬상금지영역외 판정단계(105c)에서는, 예측한 카메라 운대와 줌 제어후의 시야범위 내에 촬상금지영역이 포함되는지의

여부가 판정된다. 카메라 운대/줌 제어단계(106b)에서는, 만약 예측한 카메라 운대와 줌 제어후의 시야범위 내에 촬상금

지영역이 포함되지 않은 경우는, 카메라 운대/줌 제어량 산출단계(106a)에서 산출한 제어량에 의거하여 카메라 운대

(201c)와 촬상렌즈(201b)를 제어한다.

본 실시예에 의하면, 예측한 시야범위가 촬상금지영역을 포함하는지의 여부를 실제로 시야범위를 갱신하기 전에 알 수 있

기 때문에, 더욱 정확한 촬상금지영역 촬상의 회피가 가능해지고, 또한 신속한 침입물체의 추미를 기대할 수 있다. 본 실시

예는 카메라 운대/줌 제어량 산출단계(106a)를 템플릿 갱신단계(104e)와 시야정보취득단계(105a) 사이로 옮긴 점과, 시

야범위산출단계(105b)를 시야범위산출단계(105b1)로 한 한 점이 도 1과 다른 이외는, 도 1의 플로우차트와 동일하기 때

문에 더 이상의 설명은 생략한다.

이상 설명한 바와 같이 본 발명에서는 TV 카메라는 침입물체를 추적하도록 팬방향, 틸트방향 및 렌즈의 줌이 제어되나, 촬

영금지장소를 포함하게 되면, TV 카메라의 시야범위의 위치는, 촬영금지장소를 포함하지 않도록 그 위치가 제어되기 때

문에, 침입물체를 확실하게 추적할 수 있고, 또한 촬영금지장소를 촬영하지 않는다는 매우 뛰어난 TV 카메라의 시야범위

제어를 실현할 수 있는 것이다.

도 11에 언급하여 본 발명의 또 다른 실시예의 침입물체 추미 방법을 설명한다. 상기한 실시예에서는 TV 카메라의 시야범

위 내에 촬상금지영역을 비추지 않도록 하는 것이나, 감시맵 내에 감시의 중요 영역을 설치하고, 이 중요 영역이 반드시 시

야범위 내에 비치도록 설정할 수도 있다. 이와 같이 하면, 검출한 침입물체를 중요 영역이 비치는 범위에서 추미를 실행하

여 침입물체에 더하여 중요 영역도 촬상할 수 있게 된다. 도 11은 이와 같은 중요감시영역을 반드시 감시할 수 있는 침입물

체 추미 방법의 실시예의 플로우차트를 나타낸다. 도 1에 있어서의 촬상금지영역외 판정단계 (105c)가 도 11의 플로우차

트에서는 중요 영역 내 판정단계(105c1)로 치환되어 있는 것 이외는, 도 11의 플로우차트는 도 1의 그것과 동일하다. 즉,

도 1의 플로우차트에서는 TV 카메라(201a)의 시야범위에 촬상금지영역이 포함되어 있으면 촬상금지영역외 판정단계

(105c)에서 처리가 NO로 분기하여 카메라 운대(201c)를 정지한다. 한편, 본 실시예에서는 TV 카메라(201a)의 시야범위

에 중요 영역이 포함되지 않은 경우, 중요 영역 내 판정단계(105c1)에서 처리가 NO로 분기하여 카메라 운대 정지처리단

계(108)로 진행된다. 카메라 운대 정지처리단계(108)에서는 카메라 운대(201c)를 정지하는 처리를 행한다. 또한 카메라

운대 정지처리단계(108)에서는 카메라 운대(201c)를 정지하도록 하였으나, 대체로서 카메라 운대(201c)의 팬 틸트 모터

를 역방향으로 제어하고, 소정시간 경과후에 팬 틸트 모터를 정지하도록 하여 TV 카메라(201a)의 방향을 중요 영역 내로

되돌리도록 하여도 좋다. 또 TV 카메라(201a)의 시야범위에 중요 영역이 포함되지 않은 경우에, 카메라 운대 정지처리단

계(108)에서는, 카메라 운대의 정지처리에 더하여, 중요 영역이 포함되지 않게 되었기 때문에, 카메라 운대의 제어를 정지

하였다라는 취지의 메시지를 모니터(205)상에 표시시키는 처리를 하도록 하여도 좋다.

또한 도 1에서 설명한 처리와, 도 11에서 설명한 처리를 조합시켜 TV 카메라의 시야범위 내에 촬상금지영역을 비추지 않

게 하고, 또한 중요 영역이 반드시 시야범위 내에 비치도록 줌 렌즈(201b), 카메라 운대(201c)를 제어하는 것도 가능하다.

도 12에 언급하여 본 발명의 또 다른 실시예의 침입물체 추미 방법을 설명한다.

상기한 실시예는 모두 침입물체의 자동추미용으로 되어 있었으나, 본 발명은 자동추미에 한정되지 않고, 수동으로 침입물

체를 추미하는 경우에도 적용할 수 있다.

도 12의 플로우차트는 침입물체의 자동추미에 더하여, 감시원에 의한 수동추미시에도 촬상금지영역의 촬상을 회피할 수

있는 침입물체 추미 방법을 나타낸다.
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도 12에 있어서, 초기화처리(101)에 계속해서 감시원이 자동추미인지 수동추미인지를 선택한다(단계 110). 자동추미가

선택되면 도 1에서 설명한 자동추미가 실시된다. 수동추미가 선택되면 TV 카메라(201a)로부터 예를 들면 가로방향 320

화소, 높이방향 240 화소의 입력화상을 얻는다(단계 111). MPU(202f)는 조작원에 의한 TV 카메라(201a)의 감시조작의

유무를 조사하고 있다(단계 112). TV 카메라(201a)의 조작(촬상방향의 제어)은 조작부(203)에 의하여 행한다. 조작원은

조작부(203)에 의하여 TV 카메라(201a)의 줌을 수동으로 행할 수도 있다. TV 카메라(201a)의 감시조작이 검출되면 조작

입력부(202d)를 거쳐 조작입력정보를 취득하고(단계 113), 처리는 자동추미에 있어서의 시야범위판정단계(105)와 동일

한 시야범위판정단계(105')로 옮겨간다. 시야정보취득단계(105a')에서는 운대 제어부(202b)를 거쳐 카메라 운대(201c)의

현재의 방향[카메라 운대 정면을 원점으로 하여, 팬각(θP), 틸트각(θT)]을 취득하고, 렌즈제어부(202c)를 거쳐 촬상렌즈

(201b)의 현재의 초점길이(f)를 취득한다.

시야범위산출단계(105b')에서는 시야정보취득단계(105a')에서 취득한 카메라 운대(201c)의 방향(θP, θT), 촬상렌즈

(201b)의 현재의 초점길이(f)에 의거하여 촬상범위의 위치를 산출한다. 촬상범위의 위치의 산출방법은 이미 설명한 바와

같기 때문에 설명은 생략한다.

다음에 촬상금지영역외 판정단계(105c')는, 시야범위산출단계(105b')에 의하여 산출된 TV 카메라(201a)의 시야범위가

감시대상범위 이외의 영역(촬상금지영역)을 포함하지 않는 경우 카메라 운대/줌 제어단계(106b')로 진행하고, 촬상금지영

역을 포함하는 경우는 카메라 운대 정지처리단계(108')로 진행한다.

카메라 운대/줌 제어단계(106b')에서는 조작입력취득단계(113)에서 취득한 조작입력정보에 의거하여 감시원에게 지정된

방향으로 TV 카메라(201a)를 움직이고, 계속되는 입력화상표시단계(114)에서는, TV 카메라(201a)가 촬상한 화상을 감

시모니터(205)상에 표시한다. 조작입력취득단계(113)에서 취득한 조작입력정보에 줌의 변경량의 정보가 포함되어 있는

경우에는, 카메라 운대/줌 제어단계(106b')에서는 촬상렌즈(201c)의 줌의 제어도 실행한다.

한편, 시야범위산출단계(105b')에 의하여 산출된 TV 카메라(201a)의 시야범위가 감시대상범위 이외의 영역(촬상금지영

역)을 포함하는 경우는, 카메라 운대 정지처리단계(108')에서 카메라 운대를 정지시킨다. 아울러 카메라 운대를 역방향으

로 제어하거나, 감시모니터(205)상에 TV 카메라(201a)의 시야범위에 촬상금지영역이 포함되었기 때문에 TV 카메라

(201a)를 정지시켰다는 취지의 메시지를 표시하도록 하여도 좋다.

또한 단계 105', 105a', 105b', 105c', 106', 108'의 상세는 각각 이미 설명한 단계 105, 105a, 105b, 105c, 106, 108와 동

일하기 때문에 자세한 설명은 필요없을 것이다. 또 감시원에 의한 수동추미시에도 도 11에서 설명한 내용과 마찬가지로 중

요 영역이 반드시 시야범위 내에 비치도록 제어할 수 있음은 물론이다. 또, 이상의 설명에서는 감시원은 신호처리장치

(202)에 접속된 조작부(203)에 의해 TV 카메라(201a)의 조작을 행하는 경우에 대하여 설명하였으나, 감시원은 예를 들면

신호처리장치(202)와 LAN 이나 인터넷 등의 외부 네트워크를 거쳐 접속되는 원격지의 PC(퍼스널컴퓨터)에 의해 TV 카

메라(201a)를 조작하는 것도 가능하다.

이상의 설명에서는 물체검출방법으로서 차분법, 물체이동량 검출방법으로서 템플릿 매칭법을 들어 설명하였으나, 물체검

출, 물체이동량 검출을 실현할 수 있는 것이면 이들 이외의 방법에서도 사용 가능한 것은 물론이다.

발명의 효과

이상, 본 발명에 대하여 상세하게 설명하였으나, 본 발명은 여기에 기재된 물체 추미 방법 및 물체 추미 장치에 한정되는

것이 아니라, 상기 이외에 물체 추미 방법 및 물체 추미 장치에 널리 적응할 수 있는 것은 물론이다.

종래의 물체 추미 방법 및 물체 추미 장치에서는 TV 카메라에 감시대상이 아닌 민가나 사생활이 문제가 되는 장소 등이 비

치거나, 감시영역 내의 중요시설이 사각이 되어 버린다는 문제가 있었다. 본 발명에 의하면, 침입물체를 추미하면서 TV 카

메라에 감시대상이 아닌 민가나 사생활이 문제가 되는 장소 등이 비치지 않도록 카메라 운대의 이동범위를 제한하거나, 또

감시영역 내의 중요시설을 반드시 TV 카메라의 시야에 비추면서 침입물체를 추미할 수 있다.

상기 실시예에 의하면 일반주민의 사생활를 위협하거나, 사생활이 문제가 되는 장소 등을 촬영하지 않고, 감시영역 내의

중요시설을 비추면서 물체를 추미할 수있어 영상감시장치의 적용범위를 크게 넓힐 수 있는 물체 추미 방법 및 물체 추미

장치를 제공할 수 있다.
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(57) 청구의 범위

청구항 1.

촬상방향 및 줌의 적어도 한쪽을 제어 가능하게 구성된 촬상장치로 물체를 추미하는 추미 방법에 있어서,

상기 촬상장치로부터의 화상에 의거하여 물체를 검출하는 단계와,

상기 촬상장치의 현재 또는 예측 시야범위를 산출하는 단계와,

상기 산출한 현재 또는 예측 시야범위가 촬상금지영역을 포함하는지의 여부를 판정하는 단계와,

상기 산출한 현재 또는 예측 시야범위가 촬상금지영역을 포함하지 않을 때, 상기 물체의 검출정보에 의거하여 상기 촬상장

치의 촬상방향 및 줌의 적어도 한쪽을 제어하여 상기 물체를 추미하는 단계로 이루어지는 것을 특징으로 하는 물체 추미

방법.

청구항 2.

제 1항에 있어서,

상기 산출한 현재 또는 예측 시야범위가 촬상금지영역을 포함하는 경우, 상기촬상장치의 동작을 정지하는 단계를 더 가지

는 것을 특징으로 하는 물체 추미 방법.

청구항 3.

제 1항에 있어서,

상기 산출한 현재의 시야범위가 촬상금지영역을 포함하는 경우, 상기 촬상장치의 동작을 소정시간 역방향으로 동작시킨

후 정지하는 단계를 더 가지는 것을 특징으로 하는 물체 추미 방법.

청구항 4.

제 1항에 있어서,

상기 촬상된 현재 또는 예측 시야범위의 화상이 상기 촬상금지영역을 포함하는 경우, 상기 촬상된 화상 내에 포함되는 상

기 촬상금지영역의 부분을 마스크하는 단계를 더 가지는 것을 특징으로 하는 물체 추미 방법.

청구항 5.

제 2항에 있어서,

상기 촬상금지영역이 검출되었기 때문에 촬상장치의 동작을 정지하였다는 취지의 메시지를 표시하는 단계를 더 가지는 것

을 특징으로 하는 물체 추미 방법.

청구항 6.
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제 1항에 있어서,

상기 촬상장치의 상기 예측 시야범위를 산출하는 단계는, 상기 물체의 현재위치와 상기 화상 내의 소정위치와의 위치관계

에 의거하여 촬상장치의 이동량을 산출하는 단계와, 상기 이동량을 포함하는 상기 촬상장치의 제어량에 의거하여 상기 예

측 시야범위를 산출하는 단계를 포함하는 것을 특징으로 하는 물체 추미 방법.

청구항 7.

제 1항에 있어서,

상기 산출한 현재 또는 예측 시야범위가 촬상금지영역을 포함하는 경우, 상기 촬상금지영역을 포함하지 않는 시야범위를

산출하고, 산출한 시야범위에 의거하여 상기 촬상장치의 촬상방향 및 줌의 적어도 한쪽을 제어하는 단계를 더 가지는 것을

특징으로 하는 물체 추미 방법.

청구항 8.

제 1항에 있어서,

상기 산출한 현재 또는 예측 시야범위가 촬상금지영역을 포함하는 경우, 상기 촬상장치의 초점길이를 소정량 길게 하는 단

계를 더 가지는 것을 특징으로 하는 물체 추미 방법.

청구항 9.

촬상방향 및 줌의 적어도 한쪽을 제어 가능하게 구성된 촬상장치로 물체를 추미하는 추미 방법에 있어서,

상기 촬상장치부터의 화상에 의거하여 물체를 검출하는 단계와,

상기 촬상장치의 현재 또는 예측 시야범위를 산출하는 단계와,

상기 산출한 현재 또는 예측 시야범위가 중요 영역을 포함하는지의 여부를 판정하는 단계와,

상기 산출한 현재 또는 예측 시야범위가 중요 영역을 포함할 때, 상기 물체의 검출정보에 의거하여 상기 촬상장치의 촬상

방향 및 줌의 적어도 한쪽을 제어하여 상기 물체를 추미하는 단계로 이루어지는 것을 특징으로 하는 물체 추미 방법.

청구항 10.

제 9항에 있어서,

상기 산출한 현재 또는 예측 시야범위가 중요 영역을 포함하지 않을 때, 상기 촬상장치를 상기 중요 영역의 쪽으로 되돌리

는 단계를 더 가지는 것을 특징으로 하는 물체 추미 방법.

청구항 11.

물체 추미 장치에 있어서,

촬상장치와,
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상기 촬상장치에 결합되고, 상기 촬상장치의 시야범위의 위치를 바꾸기 위한 구동기구부와,

상기 촬상장치로부터의 화상신호를 처리하는 화상신호처리부와,

상기 화상신호처리부로부터의 제어신호에 의하여 상기 구동기구부를 제어하는 제어부를 가지고,

상기 신호처리부는,

상기 촬상장치로부터의 화상에 의거하여 물체를 검출하는 수단과,

상기 촬상장치의 현재 또는 예측 시야범위를 산출하는 수단과,

상기 산출한 현재 또는 예측 시야범위가 촬상금지영역을 포함하는지의 여부를 판정하는 수단과,

상기 판정하는 수단에 응답하여 상기 산출한 현재 또는 예측 시야범위가 촬상금지영역을 포함하지 않을 때, 상기 물체의

검출정보에 의거하여 상기 촬상장치의 촬상방향 및 줌의 적어도 한쪽을 제어하기 위한 상기 제어신호를 생성하는 수단을

포함하는 것을 특징으로 하는 물체 추미 장치.

청구항 12.

제 11항에 있어서,

상기 구동기구는, 상기 촬상장치의 줌 제어장치와, 상기 촬상장치의 촬상방향을 제어하는 운대 제어장치를 포함하는 것을

특징으로 하는 물체 추미 장치.

청구항 13.

물체 추미 장치에 있어서,

촬상장치와,

상기 촬상장치에 결합되고, 상기 촬상장치의 시야범위의 위치를 바꾸기 위한 구동기구부와,

상기 촬상장치로부터의 화상신호를 처리하는 화상신호처리부와,

상기 화상신호처리부로부터의 제어신호에 의하여 상기 구동기구부를 제어하는 제어부를 가지고,

상기 신호처리부는,

상기 촬상장치로부터의 화상에 의거하여 물체를 검출하는 수단과,

상기 촬상장치의 현재 또는 예측 시야범위를 산출하는 수단과,

상기 산출한 현재 또는 예측 시야범위가 중요 영역을 포함하는지의 여부를 판정하는 수단과,

상기 판정하는 수단에 응답하여 상기 산출한 현재 또는 예측 시야범위가 상기 중요 영역을 포함할 때, 상기 물체의 검출정

보에 의거하여 상기 촬상장치의 촬상방향 및 줌의 적어도 한쪽을 제어하기 위한 상기 제어신호를 생성하는 수단을 포함하

는 것을 특징으로 하는 물체 추미 장치.
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청구항 14.

제 13항에 있어서,

상기 구동기구는, 상기 촬상장치의 줌 제어장치와, 상기 촬상장치의 촬상방향을 제어하는 운대 제어장치를 포함하는 것을

특징으로 하는 물체 추미 장치.

도면

도면1
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도면2
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도면3
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도면5

도면6
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도면7

도면8
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도면13
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