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摘 要

由於居家夜間環境較為昏暗，因此，在此一時段宵小潛入家門的可能性大，犯罪率也較高；然而，在居家環境裡，燈光是

必然的存在物，所以，當智慧型監控系統在進行移動物體偵測時，會受到多光源環境的影響，而投射出目標物的多個陰影

，進而造成後續的追蹤與分析會有錯誤的判斷。因此，為了使智慧型監控系統，能更精確的偵測移動物體，本研究針對物

體陰影的去除來做相關的研究。光源部份以一般夜間室內居家環境常見的白燈和黃燈為主，並事先訓練好不同顏色光源下

，不同透光性物體的陰影模型；接著，藉由校正器的陰影投射，自動判定環境光源的特性(包括數量、位置與顏色)。視訊

畫面影像輸入後，使用陰影模型初步判斷出陰影像素後，即可利用已判定之環境光源特性細部判斷物體陰影的位置，將此

區域位置之陰影像素去除。由於不同透光性的物體在不同顏色光源下，會呈出現不同效果之陰影。為了再次確認不明顯之

陰影像素，本研究再次以事先所訓練好的陰影模型，進一步將未被判定出之陰影像素找出並去除，以得到更為準確的前景

物體偵測效果。

關鍵詞 : 多光源環境、亮度測定、陰影去除
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