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摘要 

在電腦視覺的研究中，移動物件的偵測是相當重要的一環。一般視訊物件偵測方法，大多處於靜態

環境的背景下進行，在動態背景的辨識上往往須另行處理。本論文採用移動向量做為特徵，於動態背景

干擾下依舊能有效辨別出前景和去除動態背景。所提方法適用時機為攝影機固定並且背景有自然界的動

態變化，如：隨風飄動的樹枝、噴泉、水流等場合之視訊監控。我們的方法主要步驟為(1)利用前處理單

元篩選出可能的特徵點，減少運算及儲存量；(2)利用光流法預估移動向量，並採用特徵點方向性搭配鄰

域投票機制來分離出動態背景和移動物件；(3)採取後處理動作來進行移動物件的位置確認。最後我們進

行視訊的實際測試，發現所提出的方法在動態背景擾動下、運動物件移入、移出畫面時，大致都能有效

地偵測出移動物件。 
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1. 前言 

隨著科技發展，在人們生活上也產生重大影響，近年來，在家家戶戶都有車輛的情形下，一到假期

就會造成交通上的擁塞，如何管制也讓相關交通監控和流量警報的研究受到注意；另外鄰里間偷竊案件、

人與人相處的各種糾紛，甚至國際犯罪(如：恐怖攻擊)等被新聞媒體報導的案件，皆有賴影像監控來還原

真相或者解決問題，這都讓影像監控系統的研究備受重視。近年來監控系統的需求增加，數位影像處理、

通訊處理、信號處理技術，加上硬體設備的進步，即時監控系統的發展相當快速，數位影像處理將有更

廣泛的應用，如：手勢或人臉辨識、影像修正、影像壓縮、娛樂遊戲、人機介面(Human-Computer Interfaces)

等等，若能再與其他系統設備搭配將可以做到更多的自動化應用，這都使數位影像處理各應用領域的研

究變得相當熱絡並且受到相當的關注。 

  視訊物件偵測一直是影像處理中重要的一環，同時也是專家學者們感興趣的研究領域，並且嘗試將

偵測結果與其他追蹤方式做相關結合。移動物件偵測目的在於正確偵測出影像中可能組成的物件，讓電

腦擁有判斷和分析影像特徵的能力，藉由相關特徵分析來分離出我們所要得到或找尋的移動物件及非移

動的背景或其他靜態物件。為了達到這樣的效果，需要讓電腦具備理解並分析影像中的資訊，同時因應

即時顯示的需求，在實行偵測的演算法複雜度也需要特別注意執行速度上的考量。 

近年來移動物件偵測方法也有許多研究與應用在發展，如：背景相減法[1,2]、光流法[3,4]、單高斯模

型[5]、混合高斯模型[5,6]等，這些偵測方法皆有以連續時間內像素值的變化來建立ㄧ參考背景的方式達

到偵測移動物件的目標，但一般來說物件偵測常採用色彩特徵，很容易受到不同視訊的背景雜訊干擾。

2010年由W. Zhang與Q.M. Jonathan Wu以及H. Yin提出利用移動向量做為偵測的方式[4]，其方法主要以整

張畫面中所有像素點做移動方向的直方圖(histogram)統計，以此偵測出移動物件。避免採用色彩資訊當作

特徵，改採用較直觀的移動向量(Motion Vector，MV)當作特徵來辨識移動物件的方向和位置，避免特徵



本身與背景及其他雜訊的相互干擾，達到有效減少錯誤判斷的產生，同時能有效偵測出移動物件。 

本論文則根據統計移動方向的方式提出以光流法估測移動向量配合鄰域投票機制來有效去除動態背景雜

訊，除了避免採用色彩等特徵易產生的背景及雜訊干擾，並使用鄰域投票機制取代統計整張畫面方向的

方式，藉由篩選出特徵點的方式進行小範圍的統計，除了可以減少運算量之外，也能專注在可能為移動

物件的位置周遭的方向關聯性判斷，避免受到其他統計數據的影響。 

本論文提出方法先藉由前處理單元篩選可能為移動物件的特徵點後，再進行光流法估測該特徵點集

合的移動向量，再利用去除動態背景的鄰域統計方法分離出動態背景與前景，最後進行後處理的動作，

有效估計出移動物件的位置。本文提出之系統，我們稱之為移動向量方向投票法(Motion-Vectors Direction 

Voting，MVDV)，在本文的實驗結果中，利用此方法測試不同視訊，皆可以有效去除動態景干擾。 

本文結構如下，第二節介紹介紹移動向量估測方法，包含光流法預估及應用於影像壓縮中的移動估

計演算法，第三節為探討以移動向量作為特徵的視訊物件偵測流程及系統架構分析，第四節為實驗結果

與比較，第五節為結論，最後一節為參考文獻。 

 

2. 移動向量估測 

    在使用移動向量估測移動物件的方法中，一般以光流法[4,7]和應用在影像壓縮中的移動估計演算[3,4]

為主。光流法可以藉由亮度變化以及在限制條件下進行光流向量的估計，利用此光流向量就可將該像素

點位置的方向和速率計算出一預測值；而在影像壓縮方面，移動估計演算法的移動量預估是相當重要的

環節，也是視訊編碼器達成高壓縮率的主因。 

2.1 LK光流法 

光流法是從連續影像中找到畫面中像素點的亮度變化，從影像平面上推導出移動物件的相對運動速

度，即為光流向量，再以此向量來預估出移動物件的方向等資訊。 

本節將介紹以LK光流法[4,8,9]為本論文的移動向量預估方法原理。LK光流法是由Lucas與Kanade在

1981年提出的光流演算法[10]，主要原理係利用影像中灰階梯度並用牛頓-拉福生疊代法(Newton-Raphson 

iterations)來進行影像匹配(image matching)，經常應用在二維物件的偵測和特徵追蹤上。 

假設一樣版影像T (template)，要在輸入影像 I 當中找到與樣板影像同樣大的區域並且灰階值相同，由樣

板T 到影像 I 的轉換可以由一轉換函數 F 表示，如式(1)： 

 

( ( , )) ( )=T TI F x p I x
，

( , )=T Tx F x p                                                           (1) 

 

其中
p
為參數，F 稱為仿射轉換(affine transform)，求得最佳的參數

p
值，使得樣版T 當中每個在 Tx

位置

像素點的像素值經由轉換函數 F 轉換後會與影像 I 在 Tx
位置像素點的像素值相同。由於影像的亮度分佈

是非線性，在經過時間推移後，將前一時刻 1−t 的參數
p
及目前時刻 t 所待估測的參數

p
之間的關係寫成

式(2)，並藉估測
 p

求得時間 t 的參數值，改寫成式(3)： 
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在此影像匹配的計算過程中，找到一組參數
 p

使得最後的目標函數 ( )O p 最小，此目標函數利用關

係式將參數
p
改寫，利用疊代的方式趨近最佳值，如式(4)： 
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利用 0→ p 且泰勒展開來逼近，得到式(5)： 
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再將式(5)代回式(4)，可得到式(6)： 
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其中∇I 為 1( ( , ), )
−T tI F x p t

的一階微分，也就是亮度梯度值，即移動向量的垂直與水平分量；

∂

∂

F

p 為各個轉

換參數的微分。後續也有許多基於此LK法的改良[11]。LK光流法相較於其他光流方法可以運用在較稀疏

的背景上，也就是利用少數點集合的影像上。 

2.1.1 金字塔型LK光流法[4,12] 

LK光流主要有三項假設條件：(1)連續影像畫面中像素點亮度不變，(2)連續影像當中的物件移動速度

慢，(3)像素點周圍有相似的移動向量，但其中第三個假設，影像物件及周圍的移動向量一致性會被相關

干擾而破壞，使得第三個假設條件不成立，因此在影像上轉成最小尺度後做光流運算，再到影像下一層

的空間尺度運算，以此不斷往下一層運算，直到原來影像的空間尺度，尺寸較小的上層進行分析所得到

的資訊可以提供給尺寸較大的下層再進一步分析，以此簡化分析及計算，此法稱為金字塔型LK光流法，

示意圖如圖1。 



 

圖1 金字塔光流示意圖 

2.2 移動估計演算法(Motion Estimation)[7,13,14] 

在影像壓縮應用上，經常包含移動向量預估單元，而移動估計演算法的好壞是達成高壓縮率的主要

因素。在實際應用上，常以區塊為單位，利用移動向量來描述區塊的移動，這種含有運動資訊的向量稱

之為移動向量，之後解碼器只需要利用移動向量的資訊和區塊之間的相似度比對，即可以重建該區塊，

而此物體運動過程即是移動估計(Motion Estimation)。 

在連續影像畫面中，在 t 時刻的影像畫面中找出欲偵測物件的某一位置
( , )tP x y

，在 1−t 時刻的畫面中

找出最相似區塊且對應 ( , )tP x y 位置的 1 ( , )
−tP x y ，而這個位置的位移量即為我們所要找的移動向量。其數學式

如式(7)、(8)，其中u、 v 分別代表移動向量的垂直和水平的分量，示意圖如下圖2所示： 
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圖2 移動向量MV示意圖 



實際應用上以區塊為單位，也就是包含區塊內所有像素點，其中如何找出在 1−t 時刻的最相似方塊來求

取MV值，其中含有幾種搜索方法[2,3,10,11]，如：全域搜索法(Full search)[2]、三步驟搜索法(Three-step 

search)[2]、鑽石搜索法(Diamond search)[10,11]，以及比對相似度的計算方式[2,12,13]，一般常見的方法有

絕對誤差合(Sum of absolute difference，SAD)、平均絕對誤差合(Mean absolute error，MAE)、均方誤差合

(Mean squared error，MSE)等三種。 

 

3. 視訊物件偵測流程及系統架構分析 

本節描述所提出方法的整體偵測系統架構。主要架構可以分成四個部分，一開始將視訊影像做前處

理，留下可能是移動物件的像素點，再進入第二步驟，利用這些可能為物件的像素點集合，搭配LK光流

法估計出物件可能的移動向量，接著在步驟三利用移動向量來判斷物件及動態背景的差別，藉此去除動

態背景的干擾，最後使用後處理的方式利用剩下的物件像素點集合來有效估計出物件的位置和可能範

圍。偵測架構流程圖如圖3所示: 

 
 

圖3 偵測架構流程圖 

3.1 前處理單元 

前處理單元目的在於篩選出可能移動物件像素點的位置，保留可能為移動物件的像素點來計算，達

到減少計算量的作用。本論文提出的前處理單元是利用HSV色彩模型當中的V值來做單通道估計，在完成

色彩轉換的階段後，利用該色彩模型，搭配背景相減法(Background Subtraction，BS)和連續影像相減法

(Frame Difference，FD)，就可以達成前處理單元的目標。BS法與FD法做邏輯AND的結果會介於單純個別

採用BS法和FD法之間，沒有鬼影和陰影的影響，並且動態雜訊去除較好，但是會產生物件空洞。經過此

方法找出可能移動物件像素點，原因取決於減少待觀測的可能移動物件點外，同時保有一定的物件資訊，

並且減少其他的雜訊干擾的產生後。最後的二值化結果即為前處理所留下可能為物件的像素點集合。前

處理單元的流程圖如圖4所示。 

3.2 光流法與移動向量 

本論文所提出MVDV法採用OpenCV1.0版本的函式庫當中的金字塔疊代LK光流法的語法來估測出移

動向量，利用在前處理單元找到可能物件的點集合去預測可能移動點的移動向量，達到在預估移動向量

上盡可能減少運算時間的目標。表1為實際測試不同光流方法所需要計算的特徵點數目，包含HS法

[7,8,9]、LK法、BM法[13,14,15,16]，以及本論文所採用的金字塔疊代LK法，平均每張畫面需要計算多少

像素點，單位為points/frame，測試視訊皆為 320 240× 的標準大小。 

圖4 前處理單元流程圖 

 



表1 光流法平均估計像素點數統計表(每張畫面平均計算點數，points/frame) 

     光流法 

視訊名稱 

BM法 

(block size = 10) 
HS法 LK法 

金字塔疊代 

LK法 

Tree  49611.897 76800 76800 653.492 

Water  53648.061 76800 76800 727.335 

San 47612.583 76800 76800 1512.608 

3.3 去除動態背景 

一般利用移動向量去除動態背景的方法，如文獻[19]提出利用整張影像畫面所統計的方向判斷。我們

利用類似概念提出使用八個方向性判斷加上鄰域投票機制的方式來改進，此方式能有效減少計算量並且

合理判讀出該像素點為前景或背景。本論文去除動態背景的方法架構可分為八方向法、前景數量濾波、

型態學關閉運算，三個方法搭配鄰域投票機制組合而成，採用方法及步驟將在下列各小節詳細介紹。 

3.3.1 鄰域投票機制 

鄰域投票機制是我們所提出去除動態背景的方法中，經常用到的判斷方式。一般認為某一特徵點附

近的像素點與特徵點本身應該會有一定連動的關係，以此假設來做小範圍的判斷，不採用整張畫面的整

體結構來觀察，以此做到減少分析整張畫面的計算量，只需以特徵點為中心點，觀察與附近像素點的關

係即可。鄰域投票機制示意圖如圖5所示。 

   
                         (a)                                      (b) 

圖5 鄰域投票機制示意圖：(a)統計過半數示意圖。(b)統計未過半數示意圖。 

 

3.3.2 八方向法 

八方向法主要是利用移動向量中的 u分量和 v 分量來代表直角座標中的 x、 y
分量，把移動方向分成

八類，如圖6、表2所示，利用直角座標舉例說明，使用移動向量的正、負號以及兩分量的絕對值大小做

為判斷依據，以此分類出八個方向性，其中無法分類出當u分量和 v 分量相等時的情形，本論文提出將其

歸類於 u 分量大於 v 分量的方向之中，原因取決於在影像偵測或追蹤的研究，常使用的視訊標準大小為

320 240× ，換句話說視訊畫面是寬大於高的情形，若兩分量相等時，較可能為 u分量大於 v 分量的方向，

因此將其歸類在此方向內。圖7為以單一像素點為特徵點實際運算八方向法範例圖，圖8為實際進行八方

向法前後結果比較圖。 



 
圖6 八方向法分類說明圖 

 

 

 
(a) 

 
(b) 

圖7 特徵點的八方向法操作示意圖：(a)未過半數同方向示意圖。(b)過半數同方向示意圖。 

   
     (a)                                 (b) 

圖8 八方向法前後比較圖：(a)未經過八方向法。(b)經過八方向法。 

表2 八方向分類統計表 

 



3.3.3 前景數量濾波與關閉運算 

一般來說物件特徵點附近也會是物件點，屬於同一移動物件，但同時間動態背景的像素點剛好也為

同一方向時，利用移動向量的判斷可能會出現誤判而將此點保留。因此利用鄰域投票機制在特徵點附近

判斷有多少像素點屬於前景，若超過設定數目則該像素點繼續保留判斷為前景，反之則將該前景點判斷

為獨立的雜訊點，將其去除，設定為背景點。此方式即為前景數量濾波。 

關閉運算是數學形態學處理的一種常見方法，此方法是由兩種基礎的型態學運算：膨脹(dilation)以及侵蝕

(erosion)組合而成，關閉運算主要功能在於將分離的同一物件連結在一起，重新合為同一物件，另外也可

以將關閉運算應用在小範圍的區域填滿。 

其中膨脹的定義為式(11)所式，主要能產生放大原始物件的效果；而侵蝕定義成式(12)，主要功用是

微小雜訊的去除，同時物件受到侵蝕會比原始物件來的更小。 

 

{ }wA B w : B A φ⊕ ≠                                                                   (11) 

 

{ }wA  B w : B AΘ ⊂                                                                    (12) 

 

其中⊕代表為膨脹運算符號，Θ為侵蝕運算符號，w 為影像 A 上的座標位置，B則為運算的結構元素而

關閉運算是利用先做完侵蝕再做膨脹組合而成的運算，其數學式定義如式(13)： 

 

A B (A B) B• ⊕ Θ                                                                      (13) 

 

3.3.4 後處理 

在經過一連串的去除動態背景的動作後，所保留下來的可能物件點，我們認為在經過所提出的方法

淘汰後還能留下來的物件點，為真正物件像素點的可靠性相當高，但是本論文所提出的方法也帶來負面

的效應，也就是物件破碎的問題，因此我們需要一個後處理的方式來重新找回真實物件所在的位置，盡

可能標示出完整的真實物件所在區域，我們利用Bounding Box的方式來表示移動物件的區域範圍。我們

使用的後處理判斷方式有三種，分別為顏色、距離及像素點數量，如下所示： 

1. 顏色：我們利用HSV色彩模型當中色調的成分，也就是影像畫面中像素點的H位元，我們假設同

一物件的像素點擁有相同色調，利用逐步掃描的前後兩點做色調判斷，若是色調差距在一定範圍內，則

此兩點可能為同一物件點，進行其他兩種方式的判斷；反之若色調差距太大，則判斷此兩點為不同物件

像素點或雜訊點。 

2. 距離：在同一物件的前提下，假設物件像素點彼此間距離會相當接近，因此利用像素點的位置，

設定一個限制，例如：距離超過10點的距離即判斷該像素點不屬於同一物件；反之若距離夠接近則判定

可能為同一物件。之後進一步做其他判斷。 

3. 像素點數量：在數量這個辨別方式中，採用計數可能為同一移動物件的像素點數夠不夠多來取代，

若夠多則判定為移動物件，但如果計數的數量太少時，則判斷計數像素點集合所形成的區域可能是受到

背景干擾的雜訊點或點集合。 



4. 實驗結果與比較 

為了測試本論文提出的方法成效，本章採用標準的 MPGE 4− 視訊及自行利用攝影機拍攝之視訊做為

測試影片。當中我們使用：Tree、Water、San等三個視訊呈現實驗結果，為攝影機固定並採用同一視訊大

小 320 240× 的規格，利用不同的環境測試視訊與其他常用偵測方法做比較，具體分為比較效果及速度兩

類，效果比較是由呈現出來的實驗結果與原始畫面相對照，直接由人眼判斷移動物件位置做評斷；另外

我們定義兩種偵測機率，分別為式(15)表示的偵測失敗機率(Detection Failure，DF)與式(16)表示的前景誤

判機率(False Alarm，FA)，利用此兩項數據資料做為人眼判斷之外的效果依據。 

 

foreground pixels not detected by algorithm
Detection Failure

total foreground pixels in ground truth
=                                 (15) 

 

pixels misclassified as foreground by algorithm
False Alarm

total foreground pixels detected by algorithm
=                                  (16) 

 

其中，ground truth是根據人眼判斷所認定的真實物件大小。偵測率DF是指有多少ground truth像素點

沒被偵測演算法偵測出來的比例；偵測率FA則是指經過演算法偵測出來的前景像素點，當中有多少比例

不符合真實物件的像素點位置。其中MVDV法是以bounding box位置當作偵測結果進行偵測率實驗，而非

與一般建立背景方法以每一點比較評估的方式進行。速度比較方面，藉由執行不同偵測演算法所計算出

來的平均每張畫面消耗的時間，做為個別偵測演算法執行速度的結果進行評比。 

實驗結果中，與本文提出MVDV法進行比較的偵測方法具體如下：W4法[5,20]、未經過改良的單高

斯模型及混合高斯模型，原始SGM法[5]、原始GMM法[5,6]、及經文獻[6]改良的GMM改良法。而我們編

輯及測試程式方面，使用 Microsoft  Visual Studio 2008 C + + 搭配 Open CV 函式庫，電腦系統為

Intel(R) CPU 2.01 GHz ，記憶體為1G Bytes 。 

4.1偵測方法效果比較 

我們將本論文所提出的MVDV法，與其他偵測方法個別採用不同測試視訊實驗，比較各方法在不同

環境下產生的不同情況進行偵測效果比較。 

視訊Tree為視訊畫面大小 320 240× 的標準影像，以每秒25張圖切割完成，主要測試去除後方動態背景

樹叢的影響以及物件由遠至近的移動情況做移動物件偵測的實驗。圖9為Tree視訊第52張畫面(frame52)，

往攝影機方向移動的遠處物件是否會受到後方動態背景的干擾。圖10、圖11為視訊Tree的DF及FA偵測率

比較圖，以每五張畫面取樣計算。 

 

 



   
                (a)                           (b)                          (c) 

   
 (d)                           (e)                        (f) 

圖9 視訊Tree的第52張畫面：(a)原始視訊。(b)W4法。(c)原始SGM法。(d)原始GMM法。(e)GMM改良法。

(f)MVDV法。 

 

圖10 視訊Tree的DF偵測率比較圖             圖11 視訊Tree的FA偵測率比較圖 

 

視訊Water為視訊畫面大小 320 240× 的標準影像，以每秒25張圖切割，畫面內容會有三個人各別獨自

走過後方有一座噴水池的情形，主要測試這三個人在經過噴水池的移動過程中是否會受到噴水池所噴出

的水花影響到移動物件偵測。圖12為Water視訊frame113，第二個移動物件即將移出畫面時。圖13、圖14

為視訊Water的DF及FA偵測率比較圖，以每五張畫面取樣計算。 



   
   (a)                          (b)                         (c) 

   

 (d)                         (e)                            (f) 

圖12 視訊Water的第113張畫面：(a)原始視訊。(b)W4法。(c)原始SGM法。(d)原始GMM法。(e)GMM改良

法。(f)MVDV法。 

 

圖13 視訊Water的DF偵測率比較圖                   圖14 視訊Water的FA偵測率比較圖 

 

視訊San為視訊畫面大小 320 240× 的標準影像，以每秒25張圖切割，畫面內容為道路路口固定攝影角

度拍攝的擷取畫面，主要變化在於後方種植的樹木受風影響而擺動，加上戶外環境的光線變化，另外在

移動物件上從單物件到同時呈現多物件，並且移動物件會產生遮蔽、重疊的情況。圖15為San視訊

frame122，畫面中除非光線外，主要有兩個相似的移動車輛重疊造成判斷上的困難。圖16、圖17為視訊

San的DF及FA偵測率比較圖，以每五張畫面取樣計算。 



   

      (a)                          (b)                          (c)   

   

     (d)                           (e)                          (f) 

圖15 視訊San的第122張畫面：(a)原始視訊。(b)W4法。(c)原始SGM法。(d)原始GMM法。(e)GMM改良法。

(f)MVDV法。 

 

圖16 視訊San的DF偵測率比較圖                 圖17 視訊San的FA偵測率比較圖 

 

4.2 偵測方法速度比較 

我們進行各種偵測法的消耗時間測試，以每張畫面平均消耗秒數為單位(second per frame，s/f)來具體

評估演算法的執行速度。表3是利用MATLAB工具撰寫測試，根據文獻[15,16]的原始及改良方法所做的相

關偵測演算法消耗時間測試。 

 

 

 

 

 

 



表3 每張畫面平均消耗時間表(1) 

     方法 

視訊名稱 

W4(s/f) 原始 SGM 法(s/f) 原始 GMM 法(s/f) 改良 GMM 法(s/f) 

Tree  0.088 0.35 5.7 1.09 

Water  0.082 0.33 5.8 1.075 

San 0.099 0.3 5.7 1.38 

表4為常見的建立背景方式與本論文所提出減少特徵點方式的偵測法做比較，其中以原始SGM法代表

建立背景的偵測方法和我們所提出的MVDV法進行消耗時間比較，比較形式採用執行速度較快的程式語

言C++撰寫執行。從實驗統計數據來看，表4也證實原始SGM法的平均時間較為固定，而MVDV法則會依

據不同視訊的特徵點多寡影響平均時間。總結來說建立背景的偵測方法消耗時間會大於MVDV法只計算

特徵點的時間，因此推論MVDV法相較於需要建立整張背景的方式，運行速度較快。 

 

表4 每張畫面平均消耗時間表(2) 

     方法 

視訊名稱 
原始 SGM 法 MVDV 法 

Tree  0.132231 s/f 0.072806 s/f 

Water  0.131783 s/f 0.075283 s/f 

San 0.132460 s/f 0.075838 s/f 

 

5. 結論 

從實驗結果可以發現本論文提出的去除動態背景方法，採用移動向量當作特徵的可行性是相當高

的。在移動物件偵測上，傳統使用色彩等特徵會受光線等因素影響，易造成動態背景的誤判，而使用移

動向量為特徵的結果，很成功去除了這項憂慮。在演算過程中捨棄了相關移動物件的資訊，因此造成移

動物件呈現不完整的形狀，但經過本論文所提出的演算法計算，最後留下的像素點為移動物件點是可以

確認的。其後，利用我們提出的後處理方式能有效框出移動物件的所在位置，找到物件的移動區域。在

偵測法執行速度比較上，實驗數據顯示本論文提出的方法相較其他非採用移動向量為特徵的偵測方法，

每張畫面的消耗時間來得低，並且根據不同的視訊的特徵點數，節省計算時間，執行速度較快而有效率。

整體而言，我們的系統在有動態背景的干擾下，進行移動物件偵測，是相當有效的。另外在靜態環境下

（由於篇幅所限，本文未展示結果），本論文所提出的系統也有不錯的偵測效果。 
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Abstract 

Moving object detection is currently a very active research area in computer vision.  Most detecting 

methods operate in static environments.  Some further processing tasks are usually needed when dynamic 

background is encountered.  This paper presents an optical flow assisted video object detection scheme that can 

work effectively in dynamic background.  The proposed approach is composed of three key steps: (1) It adopts 

a preprocessing screening step to screen out possible foreground pixels; (2) It utilizes motion vectors generated 

by the optical flow technique as well as a voting mechanism to identify object pixels; (3) It employs another 

post-processing step to locate moving objects’ positions and draw their bounding boxes.  A variety of 

experiments were conducted to demonstrate the effectiveness of the proposed method.  The results indicate the 

particular usefulness of the presented approach under dynamic background. 
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