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1. 서론 
 
지난 수년간 센서 퓨전에서 다중 센서를 

기반으로 다중물체 추적에 관한 연구가 활발히 

진행되어 왔다. 이러한 추적 시스템 개발은 

지능형 로봇의 핵심 기술이라 할 수 있다.  

기존의 추적 기법들 중 1984 년에 Blom 과 

BarShalom 에 의해 개발된 다중 모델간의 ‘soft’ 

 전환 기술인 Interacting Multiple Model(IMM) 

기술과 데이터 결합처리 기법인 Probability 

Data Association Filtering(PDAF) 기술을 결합한 

IMM-PDAF 기법을 제안하고자 한다. 

본 논문에서는 차량이 레이저센서 1 개, 

인프라  1 개와 단일 영상센서 1 개를 이용하여 

주변의 물체들을 효과적으로 추적하는 연구를 

수행하였다. 

2. IMM 
 

다중 모델간 상호 작용 기법인 IMM 기법은 

어떠한 물체가 움직일법한 모델링 몇 가지를 

세우고 이러한 모델에 대해서 실제 물체가 

어떠한 확률적 가능성을 가지고 운동할지를 

계산 하여서 추적해 가는 기법이다. 먼저 

로봇의 운동모델과 측정모델은 다음과 같다. 
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이때, IMM 은 총 4 단계로 구분 되어 진다. 

1 단계.  Filter Re-Initialization. 
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2 단계.  Filter Bank. (Kalman Filter) 

- Prediction :  
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3 단계.  Mode Update. 

- Prediction :  
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- Update :  
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4 단계.  Estimate Fusion. 
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3. IMM-PDAF 
 

IMM-PDAF 는 앞 절에서 설명한 IMM 의 

FilterBank 로써 PDAF 를 사용한 기법이다.  

IMM-PDAF 의 전체 구성도는 Fig. 1 와 같다. 

 

클러터 환경에서 다중 물체 추종에 관한 연구. 
A Study on the Multi-target Tracking Algorithm with Clutter. 
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