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[Abstract]

This paper proposes a tracking filter design method that rapidly removes false targets (miss-detections) 

in image-based moving object detection and tracking while maintaining stable tracking of the true target. 

The method continuously monitors the moving distance and direction of the target in consecutive frames to 

remove tracking gates with irregular trajectories or distances. By dynamically adjusting the gate's speed and 

expansion range based on slant range information, it achieves robust performance under varying distance 

conditions. Overlapping filters are resolved by retaining only the highest-reliability filter, and a variable 

threshold for final track selection, set according to the initial slant range, allows for more thorough 

validation at greater distances and faster confirmation at shorter distances. Experimental results on real IR 

and visible-light data demonstrate the effectiveness of the proposed algorithm in swiftly removing false 

targets while reliably tracking only the true target. Comparisons with existing PDA filters confirm a 

reduced false alarm rate and earlier target confirmation. 
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[요   약]

본 논문은 영상 기반 이동 물체 탐지·추적 과정에서 발생하는 거짓 객체를 신속히 제거하고, 참 

객체만을 안정적으로 추적하기 위한 추적 필터 설계 기법을 제안한다. 제안 기법은 연속 프레임에

서 이동 거리와 방향을 지속적으로 모니터링하여, 불규칙한 궤적이나 비현실적 이동 거리를 보이는 

추적 게이트를 제거한다. 또한 추적 시작 거리 정보를 활용해 게이트 이동 속도와 확장 범위를 동

적으로 조절함으로써 다양한 거리 환경에서도 강인한 성능을 보장한다. 또한 중첩된 게이트들은 신

뢰도가 가장 높은 게이트만 남기도록 하여 간섭으로 인한 성능 저하를 방지하였다. 실제 다양한 적

외선 영상을 가지고 실험한 결과, 복잡한 배경이나 센서 흔들림으로 인한 거짓 객체를 효과적으로 

제거하면서 참 객체만을 안정적으로 추적함을 확인하였으며, 기존 PDA(Probabilistic Data 

Association) 필터 대비 거짓 경보 빈도를 줄이고 참 객체 확정을 앞당길 수 있음을 입증하였다.

▸주제어: 추적 필터, 이동 표적, 탐지, 거짓 표적, 필터 동작 감시
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I. Introduction

영상 기반 이동 표적 탐지와 추적은 실시간으로 변화하

는 이미지 스트림을 분석하여, 움직이는 객체의 위치나 속

도, 이동방향 등을 파악하고 추적하는 기술이 핵심이다 [1, 

2]. 이러한 기술은 무인 감시, 자율주행, 군사 감시체계 등 

다양한 분야에서 필수 요소로 자리 잡고 있으며, 최근 센

서 기술 및 컴퓨팅 성능의 발전으로 더욱 정교한 기법들이 

연구되고 있다 [3-5].

일반적으로 이동 표적을 탐지하기 위해서는 영상의 각 

프레임에서 배경과 움직이는 객체를 분리하고, 객체의 경

계나 윤곽선, 움직임 벡터 등의 특징을 추출한 뒤, 추출된 

정보를 바탕으로 위치 변화를 추적하게 된다 [6]. 그러나 

실제 환경에서는 촬영된 영상에 복잡한 배경(클러터)이 존

재하고, 표적과 유사한 형태를 지닌 거짓 표적(노이즈·얼

룩 등) 정보가 다수 포함될 수 있다. 특히 적외선(IR) 센서

로 얻은 영상은 열원(熱源)과 같은 미약 신호도 함께 검출

되므로, 참 표적과 거짓 표적을 효율적으로 구분하지 못할 

경우 추적 성능이 심각하게 저하될 수 있다 [7].

이러한 문제를 해결하기 위해 기존에는 측정치

(Detection)와 추적치(Estimation)를 연관시켜 근접도나 

신호 세기를 기준으로 참 표적을 선택하는 NN(Nearest 

Neighbor) [2], Strongest Neighbor [3,4] 등의 방법이 제

안되었다. 또한 확률적 데이터 연관 기법인 

PDAF(Probabilistic Data Association Filter)는 매 시점

의 여러 측정치 후보에 대해 게이트(Gate) 존재 확률을 계

산함으로써, 클러터 환경에서도 비교적 안정적인 단일 표

적 추적을 가능케 한다고 알려져 있다 [5,6,8,14]. 이 외에

도 선형·가우시안 잡음 환경에서 최적 추정을 보장하는 칼

만 필터(Kalman Filter) [7], 블록 매칭(Block Matching) 

[8], 옵티컬 플로우(Optical Flow) [9,10], KCF(Kernelized 

Correlation Filter) [11,12,16], 그리고 임계값 설정 없이 

측정치의 연속성을 활용해 미약 신호를 탐지할 수 있는 파

티클 필터(Particle Filter) [13,14,15] 등이 활발하게 연구

되고 있다. 그러나 이러한 알고리즘만으로 여러 상황에서 

참 표적을 완벽히 분리할 수 있는 것은 아니다. 다수의 후

보 표적 중에서 거짓 표적을 민감하고도 신속하게 제거하

지 못할 경우, 추적 게이트(Gate)가 잘못 형성되어 전체 시

스템 성능이 떨어지거나, 심지어 전장 환경과 같은 고신뢰 

요구 상황에서는 위험한 결과로 이어질 수 있다. 이를 방지

하려면 영상 내 이동 물체의 실제 움직임 특성(크기 변화, 

이동 방향, 속도 등)을 실시간으로 모니터링하여 거짓 표적

을 잡는 추적 게이트를 조기에 삭제하고, 참 표적을 잡고 

있는 게이트만 유지해야 한다 [2, 5]. 

또한 최근 딥러닝 기술은 객체 탐지 및 추적에서 혁신적

인 성과를 보이고 있으며, 복잡한 환경에서도 높은 정확도

를 제공한다. 그러나 이러한 딥러닝 모델은 대규모 연산 

자원을 필요로 하며, GPU와 같은 고성능 하드웨어에서만 

실시간 추적이 가능하다. 이에 따라 제한된 리소스를 갖춘 

임베디드 시스템이나 저성능 하드웨어 환경에서는 딥러닝 

기반 접근법을 적용하기 어려운 실정이다. 

따라서 본 논문에서는 이동 표적의 이동 거리와 이동 방

향을 실시간 모니터링하는 기법을 제안하여, 추적 필터가 

설정한 임계값을 크게 초과하거나 불규칙한 움직임을 보

일 경우 해당 필터를 즉시 제거함으로써 오포착

(Miss-Detection) 현상을 최소화한다. 또한 추적 시작 거

리에 따라 필터가 이동할 수 있는 속도와 확장 크기를 동

적으로 조절하여, 근거리·원거리 등 다양한 추적 시나리오

에서 표적 크기 변화와 움직임 변동에 강인하게 대응할 수 

있도록 설계하였다 [17,18]. 나아가 동일 표적 위에 중복 

발생한 추적 필터 간에는 신뢰도를 평가하여 가장 높은 신

뢰도를 지닌 게이트만 남기고 나머지를 삭제함으로써, 여

러 게이트가 경쟁적으로 하나의 표적에 생성되어 추적 성

능이 동반 하락하는 문제를 완화한다. 더불어 추적 시작 

거리에 기반하여 최종 게이트 선택 기준값을 가변적으로 

설정함으로써, 원거리부터 시작되는 탐지에서는 장시간 누

적된 정보를 활용해 객체를 신중히 확정하고, 근거리에서 

시작하는 탐지에서는 신속하게 추적 모드로 전환할 수 있

도록 하였다. 

II. Tracking Filter Design to Prevent 

Miss-detection

본 논문에서 고려하는 이동 표적은 일반적으로 (1) 특정 

속도 이하로 움직이고, (2) 일정한 이동 방향을 유지하며, 

(3) 영상 내 단 하나의 참 객체만 존재한다는 특성을 갖는

다. 이러한 특성을 활용하여 오포착(Miss-Detection) 게

이트를 실시간으로 제거하고, 최종적으로 단일 참 객체만 

남기는 4단계 알고리즘을 제안한다.

아래 그림 1과 같은 순서로 오포착 방지 추적 필터가 수

행된다. 먼저, 차영상 기반으로 검출된 이동 객체 후보 각

각에 대해 추적 게이트를 생성한 뒤, 각 게이트의 중심점 

거리를 비교하여 중첩 여부를 검사한다. 만약 여러 게이트

가 하나의 객체에 겹쳐 있으면, 신뢰도가 가장 낮은 게이

트를 우선 제거하여 한 객체에 다수의 게이트가 달라붙는 
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문제를 완화한다. 이후 게이트가 이동 객체의 특성을 충족

하는지, 즉 일정한 방향으로 움직이고 임계값 이하의 이동 

거리를 유지하는지를 살핀다. 불규칙한 방향 변화나 급격

한 이동을 보이는 게이트는 거짓 객체를 추적 중이라고 간

주하여 제거한다. 정상 범위 내에서 움직이는 게이트는 시

간이 지날수록 신뢰도가 상승하며, 최종 임계값을 넘으면 

참 객체로 확정된다. 이때 그림 2와 같이 참 객체로 확정

된 게이트를 제외한 다른 게이트는 비활성화하여 단일 객

체만을 추적하게 된다.

또한, 추적 시작 거리에 따라 게이트가 이동할 수 있는 

범위와 확장 크기를 동적으로 조절한다. 예를 들어 원거리

에서는 픽셀 이동량이 적으므로 게이트의 이동 범위를 좁

게 설정하되, 놓친 객체를 재탐지할 수 있도록 필요 시 게

이트 크기를 확장한다. 반면, 근거리에서는 게이트의 이동 

범위를 넓혀 빠르게 움직이는 객체도 놓치지 않도록 하여 

오탐지(거짓 객체) 때문에 발생할 수 있는 혼선을 최소화

한다.

Fig. 1. Tracking Filter Flowchart to Avoid 

Miss-Detection

정리하자면, 이동 객체가 가지는 3가지 특성을 적극적

으로 활용하여 (1) 이동 거리·방향을 통해 게이트 유지·삭

제를 결정하고, (2) 추적 시작 거리에 맞춰 게이트 이동 속

도·확장 크기를 조절하며, (3) 중첩 게이트를 신뢰도 관리

로 제거하고, (4) 최종 추적 게이트 선택 기준값을 가변적

으로 설정함으로써, 복잡한 배경이나 노이즈가 많은 환경

에서도 거짓 객체의 게이트를 신속히 제거하고 단일 참 객

체만 안정적으로 추적할 수 있도록 하였다. 

Fig. 2. Detection/Difference Imaging for Moving Target

III. Function to Prevent Miss-detection 

of Moving Targets

1. Monitoring Tracking Filter Movement for 

Gate Management

추적 필터의 이동 거리 및 이동 방향 감시를 통한 게이

트 유지/삭제 기능은 이동 객체가 특정 속도 이하로 움직

이는 특성을 기반으로 설계되었다. 이를 통해 현재 프레임

과 이전 프레임 간 이동 거리와 이동 방향을 분석하여 추

적 게이트들을 관리한다. 

본 연구에서는 그림 3과 같이 프레임마다 측정되는 이

동 거리 {  } 의 누적값 및 평균값을 추적 알고

리즘에 적용하여, 시간 경과에 따른 객체의 이동 특성을 

정량적으로 평가한다. 우선, 프레임 t에서의 이동거리 

는 이전 프레임 (      )와 현재 프레임 (   )간 유

클리드 거리로 정의된다:

                   

Fig. 3. Removal of gate by monitoring the 

movement of the tracking gate
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이때, 2번째 프레임부터 번째 프레임까지의 누적 이

동 거리 는 아래 식 (1)과 같이 나타낼 수 있으며, 이는 

시간 축이 진행됨에 따라 실시간으로 갱신된다. 

  
  



 

또한, 식(1)을 기반으로 평균 이동 거리 는 프레임 간 

거리의 총합을 (  )로 나눈 형태로, 식(2)와 같이 정의

된다. 

    

 
  



 

이 두 지표( ,  )을 이용하여, 특정 시점까지 얼마나 

움직였는지, 그리고 평균적으로 어느 정도의 이동이 발생

했는지를 동적으로 평가할 수 있다.

이동거리 제한 임계값은 이동 객체의 최대 속도(V)와 영

상획득율(F), 추적 시작 거리(R), 시야각( )를 고려하

여 식 (3)과 같이 구해진다.

 ∙∙ 


  

추적 게이트의 평균 이동거리( )가 이동거리 제한 임

계값( )보다 크면 게이트를 삭제하고, 이동거리 제한 

임계값 보다 작으면 게이트를 보존하도록 하였다.

Fig. 4. Removal of gate by monitoring direction 

of the tracking gate

또한 영상획득률이 50hz 이상인 시스템에서 연속적인 

프레임에서의 이동 객체는 일정한 방향으로 움직일 것이

다. 수 프레임동안 일정한 방향으로 추적 필터가 움직이고 

있으면, 위 그림 4와 같이 필터를 유지하고, 필터가 일정

한 방향이 아닌 다양한 방향으로 움직였다면 필터를 삭제

하도록 설계하였다. 필터의  좌표를 이용하여 이전 

필터의 좌표와 현재 필터의 좌표의 차를 구함으로써 매 프

레임 이동 방향을 계산한다. 좌표의 이동량을 ∆ , 좌

표의 이동량을 ∆이라 할 때 양의 방향으로 움직이면 

∆은 양수가 나오고, 음의 방향으로 움직이면 ∆는 음

수가 나온다. 연속 프레임을 감시하여 일정한 방향으로 게

이트가 움직이면, 게이트를 보존하고, 불규칙한 움직임을 

보이면 거짓 객체로 판단하여 게이트를 제거하도록 설계

하였다. 이를 통해 안정적인 이동 특성을 유지하며, 오탐

지 가능성을 최소화할 수 있다.

2. Adjusting Filter Speed and Expansion by 

Tracking Distance

Fig. 5. Tracking gate Moving distance and 

expansion size adjustment using Slant Range

2번째 단계는 추적하고자 하는 객체와의 추적 시작 거

리에 따라 추적 필터의 이동 속도와 확장 크기를 동적으로 

조정함으로써, 다양한 거리 조건에서 안정적인 추적 성능

을 확보하고 오탐지를 줄이도록 설계하였다. 그림 5와 같

이 원거리(약 3500m 이상)에서는 객체의 픽셀 이동량이 

적으므로 최대 이동 거리를 짧게 제한하고, 필요 시 필터 

크기를 확장하여 포착했다 놓친 객체를 재탐지 할 수 있도

록 보조한다. 반면 근거리(약 2000m 이내)에서는 객체의 

픽셀 이동량이 크므로 이동 가능 범위를 넓히고 필터 자체

도 빠르게 확장해 빠른 움직임이나 불규칙한 궤적을 보이

는 객체를 놓치지 않도록 하였다. 

결과적으로 원거리에서는 좁은 영역 내에서 효율적으로 

탐지·추적을 집중할 수 있고, 근거리에서는 넓은 탐지 범위

를 활용해 객체 탐지 성공률을 높일 수 있다. 이를 통해 다

양한 거리 시나리오에서도 일관된 추적 성능을 유지하면서 

오추적 가능성을 효과적으로 낮출 수 있음을 확인하였다.
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3. Managing Overlapping Gates and Reliability

Fig. 6. Remove nested tracking gate

실제 관측 환경에서 객체가 근접하거나 영상 흔들림이 

발생할 경우, 동일 객체 위에 여러 추적 필터가 중첩되어 

형성될 수 있다. 이때 모든 필터가 경쟁적으로 동일 신호

에 접근함으로써, 필터 간 신뢰도가 일제히 하락하는 현상

이 발생할 수 있다. 이를 방지하기 위해, 그림 6과 같이 매 

프레임마다 필터 중심점( )에 대한 사이 거리()를 

구하고 아래 식 (4)와 같이 중첩 임계값(  ) 이내에 

있는지 판별한다. 중첩 시 신뢰도가 가장 높은 필터 이외

의 나머지는 즉시 삭제하도록 설계하였다.

    

이 방식은 중첩 필터가 장기간 공존하면서 신뢰도가 집

단적으로 낮아지는 상황을 효과적으로 차단한다. 또한, 잔

여 필터가 단일 객체를 집중적으로 추적하게 함으로써 전

체적인 추적 성능을 향상시키고, 불필요한 리소스 소모도 

줄일 수 있다. 실제 실험에서도, 이러한 중첩 해소 과정을 

통해 오탐지 필터가 조기에 제거되어 안정적인 추적이 가

능함을 확인하였다.

4. Setting Final Gate Criteria by Tracking Distance

네 번째 단계는 그림 7과 같이 추적 시작 거리(Track 

Range)에 따라 최종 추적 게이트를 결정하는 기준 값

( )을 동적으로 조정하는 것이다. 근거리에서 추적이 시

작될 경우에는 사용할 수 있는 프레임 수가 제한적이므로 

빠른 결정이 필요하나, 원거리에서는 많은 프레임 데이터

를 활용하여 신중한 검증을 거친 뒤 최종 게이트를 확정하

도록 설계하였다.

식 (5)와 같이 시작 거리 정보를 활용해 최종 게이트 선택 기

준 값( )을 설정하고, 해당 기준 값 이상에 도달한 게이트를 

최종 확정 게이트로 지정하며 나머지 필터는 즉시 삭제한다.

 


   ≥  

Fig. 7. Determination of final tracking 

gate according to Track range

원거리에서는 객체가 작고 신호가 미약할 수 있으므로 기

준값을 높게 설정해 충분한 누적 정보를 확인한 뒤 확정하도

록 하였으며, 근거리에서는 객체 크기와 신호 세기가 크기 

때문에 기준값을 낮추어 빠른 확정이 가능하도록 설계하였

다. 이러한 가변 기준 방식은 짧은 거리에서 불필요하게 높

은 임계값 때문에 객체를 확정하지 못하는 문제를 방지하고, 

원거리 추적에서는 충분한 관찰을 통해 오탐지 가능성을 줄

여 단일 객체를 안정적으로 추적할 수 있게 한다.

IV. Experiments

개발된 오포착 방지 알고리즘의 성능을 검증하기 위해, 

오포착 방지 기술을 적용한 PDA 필터와 기존 PDA 필터

를 대상으로 15개 이동·정지 객체 영상 실험을 실시하였다

(그림 8). 실험에 사용한 15개의 DB는 드론/헬기에 중적

외선 적외선 카메라를 장착하고, 지상 차량을 직접 촬영한 

영상이다. 12개의 DB는 이동 차량을 촬영한 것이고, 9, 

12, 13번 3개의 DB는 정지된 차량을 촬영한 것이다. 

실험에서는 연속 프레임 상에서 추적 게이트의 이상 움

직임·이동 방향, 탐지 후보군의 크기와 이동 속도 등을 실

시간 모니터링하여, 오탐지 게이트를 얼마나 신속하게 제

거할 수 있는지 확인하였고, 기존 PDA 필터 대비 탐지·추

적 성능이 어느 정도 향상되는지도 평가하였다.

Fig. 8. Difference Images of IR Datasets
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1. Deleting Gates by Tracking Movement

아래 그림 9 에 나타난 사례처럼, 클러터(복잡한 배경)

에서 생성된 추적 게이트는 정상 이동 객체 게이트와 달리 

이상 움직임이나 불규칙한 이동 방향을 보이기 쉬운데, 본 

연구에서는 이러한 특징을 활용해 클러터 기반 추적 게이

트를 실시간으로 제거할 수 있는지 확인하였다. 

Fig. 9. Tracking gate moving distance monitoring

표 1과 같이 서로 다른 시나리오를 가진 15개 영상(DB)

을 이용한 실험에서, 영상마다 거짓 객체로 인한 오탐지

(Miss-Detection) 횟수(평균 15.6회), 자연 소멸로 인한 

게이트 삭제 횟수(Remove Track), 이동 거리·방향 임계

치 초과로 인한 게이트 삭제 횟수 (Remove 

Track(Movement)), 중첩 발생 시 제거된 게이트 수

(Remove Nested Track), 최종 객체 확정에 사용된 프레

임 수(Frame Count), 그리고 최초 탐지 후 최종 객체 결

정까지 이동 거리(Distance to Complete Tracking)를 

기록하였다. 그 결과, 이동 거리·방향 감시 기능을 통해 평

균 2개의 오탐지 게이트를 추가로 제거할 수 있었으며, 특

히 카메라 흔들림이 심한 5번·6번 DB에서는 전체 오탐지 

추적 게이트 중 약 36%를 제거하여 오탐지를 효과적으로 

줄일 수 있음을 확인하였다.

2. Removing Filters in Overlapping Cases

아래 그림 10은 여러 추적 필터가 동일 객체에 중첩되

는 상황에서, 신뢰도가 낮은 필터를 실시간 제거하는 과정

을 나타낸다. 

Fig. 10. Monitoring nested tracking gates

그림 11와 같이 총 15개 DB 영상을 분석하여 오탐지 추

적 게이트와 중첩된 추적 게이트의 발생 빈도를 확인한 결

과, 전체 오탐지 게이트의 30.77%가 중첩 게이트로 파악되

었다. 중첩된 게이트를 제거했을 때, 최종 객체를 결정하기

까지 필요한 프레임 수를 최대 48프레임 줄일 수 있었으며, 

이로써 표적 추적 속도가 향상되었다. 특히 복잡한 배경이나 

노이즈가 많은 영상에서 다수의 필터가 한 표적 주변에 몰리

는 상황에서도, 중첩 게이트 제거를 통해 불필요한 게이트가 

빠르게 정리되었음을 확인할 수 있었다.

Fig. 11. Comparison of nested track gate and 

miss-detected track gate

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15

Confirm Target O O O O O O O O X O O X X O O

Miss-Detection 7 8 12 20 11 17 9 11 11 11 5 35 41 24 12

remove Track

(no signal)
1 0 7 8 4 8 4 4 8 6 0 20 31 12 4

remove Track

(Movement)
3 2 3 6 4 5 2 3 1 2 0 7 6 6 3

remove Nested 

Track 
4 7 3 7 3 4 4 4 3 3 5 8 4 6 7

Frame Count 185 141 335 416 385 326 202 215 452 204 83 200 344 616 185

Distance to 

Complete 

Tracking(m)

1826 1685 1315 1500 889 998 575 630 2500 1301 474 2500 2500 1093 1193

Table 1. Moving/Stop Target Tracking Test Results 
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3. Comparison with the Existing PDA Filter

15개의 객체 영상 DB(이동·정지 객체 포함)를 대상으로, 

기존 PDA 필터와 본 논문에서 제안하는 추적 알고리즘의 

탐지율과 오탐지율을 비교하였다. 아래 표 2와 같이, 기존 

PDA 필터는 평균 탐지율이 53.33%였으나 제안하는 알고리

즘은 80%를 달성하여 약 26.67% 향상된 성능을 보였다. 특

히, 정지 객체를 제외한 12개 DB에서는 제안 알고리즘이 

100% 탐지율을 기록하여 기존 PDA 필터 대비 우수함을 입

증하였다. 한편, 오탐지율 측면에서도 제안 알고리즘은 15

개 DB 모두에서 0%를 유지한 반면, 기존 PDA 필터는 

26.66%의 오탐지율이 관찰되었다. 이는 복잡한 지형에서 

발생하는 강한 신호(클러터)에 기존 PDA 필터의 추적 게이

트가 고착되거나 이리저리 옮겨 다니는 문제를 제대로 억제

하지 못했기 때문으로 해석된다. 반면, 제안 알고리즘은 실

시간으로 클러터 신호를 제거하고, 이동 객체에만 추적 게이

트를 집중시킴으로써 정확한 추적 성능을 확보하였고, PDA 

필터보다 1.3배 더 빠르게 객체를 확정 할 수 있었다. 

Original 

PDAF
Ours ALG

Detection Rate 53.33% 80%

Miss-Detection Rate 26.66% 0%

Average frames to 

completion
x1.3 285

Table 2. Comparison of detection rate and 

miss-detection rate by algorithm

V. Conclusions

본 논문에서는 이동 객체 추적 과정에서 발생하는 오포

착(Miss-detection) 문제를 효과적으로 해결하기 위해, 거

짓 객체를 신속히 제거하고 단일 참 객체만을 안정적으로 

추적할 수 있는 추적 필터를 제안하였다. 실제 IR 영상 데

이터를 활용한 실험을 통해, 제안 기법이 다양한 환경에서 

우수한 성능을 보임을 확인하였다.

실험 결과, 제안된 추적 필터는 오탐지된 추적 게이트의 

최대 36%를 실시간으로 제거하고, 약 30.77%의 중첩 게

이트도 신뢰도 분석을 통해 효과적으로 제거하여 전체 게

이트 신뢰도의 하락을 방지하였다. 이를 통해 약 48프레임 

더 빠르게 최종 객체를 결정할 수 있음을 확인하였다. 또

한 추적 시작 거리에 따라 최종 객체 확정 기준값을 동적

으로 조절함으로써, 근거리 추적에서는 원거리 대비 56% 

적은 영상 프레임만으로도 높은 정확도로 객체를 확정 할 

수 있었다.

기존 PDA 필터와의 비교 실험에서는 제안하는 필터의 

탐지율이 26.7% 더 높게 나타나, 복잡한 배경에서도 안정

적인 추적 성능을 확보함을 입증하였다. 향후에는 보다 다

양한 영상 DB를 활용하여 알고리즘의 성능을 정밀 검증하

고, 실제 신호처리기에 탑재하여 실시간성과 실효성을 추

가로 확인할 계획이다.
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