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요 약
단일 데이터로부터의 이동 객체에 대한 행동 인식 연구는 데이터 수집 과정에서 발생하는 노이즈

의 영향을 크게 받는다. 본 논문은 영상 데이터와 센서 데이터를 이용하여 다중 융합 네트워크 기반

이동 객체 행동 인식 방법을 제안한다. 영상으로부터 객체가 감지된 영역의 추출과 센서 데이터의

이상치 제거 및 결측치 보간을 통해 전처리된 데이터들을 융합하여 시퀀스를 생성한다. 생성된 시퀀

스는 CNN(Convolutional Neural Networks)과 LSTM(Long Short Term Memory)기반 다중 융합 네

트워크 모델을 통해 시계열에 따른 행동 특징들을 추출하고, 깊은 FC(Fully Connected) 계층을 통해

특징들을 융합하여 행동을 예측한다. 본 연구에서 제시된 방법은 사람을 포함한 동물, 로봇 등의 다

양한 객체에 적용될 수 있다.

1. 서론

이동 객체에 대한 행동 인식 연구는 영상 중심의

연구에서 센서를 활용한 연구로 확장되고 있다[1, 2,

3]. 한 시점에 대하여 앉다, 서다 등 자세 위주의 단

편적인 행동을 예측하거나 시계열에 따른 객체의 이

동 방향과 속도를 고려하여 걷다, 뛰다 등의 동적인

행동을 예측할 수 있다.

그러나 데이터 수집 과정에서 발생하는 노이즈로

인하여 행동 인식에 대한 어려움이 있다[2]. 영상의

경우 객체가 가려져 보이지 않을 수 있으며, 센서의

경우 센서가 부착된 위치나 방향에 따른 영향이 크

다[4, 5]. 이를 보완하기 위해 다른 유형의 데이터를

융합할 수 있으며, 행동 인식의 정확도를 개선할 수

있다[6].

본 논문에서는 영상 데이터와 센서 데이터를 이용

하여 다중 융합 네트워크 기반의 이동 객체 행동 인

식에 대하여 다룬다. 영상으로부터 객체의 움직임

영역과 센서로부터 객체의 움직임을 살피고, 융합

네트워크 기반의 모델을 통해 행동을 인식하고자 한

다. 이때, 객체는 사람뿐만 아니라 동물 등 주체적으

로 움직일 수 있는 객체로 한정한다.

2. 이동 객체 행동 인식 프로세스

(그림 1) 다중 융합 네트워크 기반

이동 객체 행동 인식 프로세스
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본 논문에서 제안하는 다중 융합 네트워크 기반

이동 객체 행동 인식은 (그림 1)과 같이 진행된다.

영상 데이터는 제한된 공간에서 RGB 카메라를 이

용해 객체의 움직임에 대해 수집된다. 이때, 객체는

가속도와 자이로 센서가 있는 웨어러블 기기를 착용

한 상태로 센서 데이터가 같이 수집된다. 데이터 전

처리 과정은 영상과 센서 데이터의 특징에 맞게 개

별로 진행된다. 영상 데이터에서는 프레임마다 감지

된 영역(중심좌표 x, 중심좌표 y, 너비, 높이)을 추

출하고, 객체가 감지되지 않은 프레임에 대하여 앞

과 뒤 프레임의 감지 영역으로 선형 보간을 통해 감

지 영역을 추정한다. 센서 데이터에서는 z-score 정

규화를 통해 이상치 제거를 진행하며, 데이터 결측

이 발생한 부분은 마찬가지로 선형 보간을 통해 예

측된 값을 대체한다. 이후 전처리된 모든 데이터를

시간 기준으로 동기화하여 시퀀스를 생성한다. 최종

적으로, 생성된 시퀀스는 다중 융합 네트워크 모델

에 입력되어 서다, 걷다, 뛰다 등의 객체 행동들을

예측한다.

3. 이동 객체 행동 인식을 위한 다중 융합 네트워

크 모델

(그림 2) 다중 융합 네트워크 모델 구조

이동 객체의 행동 인식을 위한 다중 융합 네트워

크 모델은 각 데이터로부터 시계열에 따른 특징들을

추출하는 부분과 추출된 특징들을 융합하는 부분으

로 구성된다. (그림 2)는 Keras 환경에서 모델 구조

를 시각화한 그림이다. CNN(Convolutional Neural

Networks)과 LSTM(Long Short Term Memory)을

하이브리드하여 시계열에 따른 특징들을 추출하고,

추출된 모든 특징들을 깊은 FC(Fully Connected)

계층을 통해 융합한다. 최종적으로 Softmax 활성화

함수를 통해 객체의 행동을 예측한다.

4. 결론

본 연구는 영상 데이터와 센서 데이터를 이용하여

다중 융합 네트워크 기반의 이동 객체 행동 인식 방

법을 제안하였다. 제시된 방법은 사람을 포함한 동

물, 로봇 등의 다양한 객체에 적용될 수 있다. 다만,

객체가 외부 영향을 적게 받기 위해 적합한 위치의

센서 부착이 필요하며, 시퀀스의 길이는 객체의 평

균 행동 시간을 기준으로 설정되어야 한다. 향후 연

구에서는 일부 데이터의 결측이 발생하더라도 객체

의 행동 특성들을 반영하여 행동 인식률을 높이고자

한다.
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