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摘 要

「視覺」是人類最重要的感知系統，也最相信視覺所提供的 訊息。目前大多數的公司、機構、社區、路口乃至居家環境內

， 隨處可見俗稱「監視攝影機」的視訊擷取設備。利用視訊當作現 場訊息的紀錄媒介，以應用在危險行為的預防、犯罪

嫌疑的緝捕 與軍事安全的防護等，一直是全世界的注意焦點。為建構視覺技 術為基礎之智慧型環境，本研究著重在多重

室內空間的安全監控 。為了明確偵測並追蹤空間內的多重移動物體，可利用多重攝影 機在不同位置、不同角度拍攝同一

保全空間，即時做到同步監控 追蹤，並自動交錯選擇最清楚的拍攝畫面，記錄各物體的移動狀 況。 本研究主要分成三個

部份，第一部份是在相同空間內，多移 動物體有互相遮蔽的情形發生時，可利用不同攝影機的切換，取 得最好的監控畫

面以做追蹤；第二部份是被追蹤物在不同的相鄰 空間移動時，能夠接續追蹤；第三部份則是當被追蹤物在兩亮度 差異明

顯空間移動時，得以順利持續追蹤。
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