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摘 要

視訊監控雖然是很好的安全監控助手，但因為監控對象的不同、或是監控場景的變動，而造成前景物體偵測效率或準確率

降低。一般而言，視訊監控中最主要的前處理就是分離出前景物體與原先已存在的背景。而一套良好的系統或是演算法，

不單只是適用於某一種特定的監控環境，而是透過某種機制彈性的依目前受監控環境的場景狀態，而自動轉換較佳的方式

做後續的工作。

本論文主要利用向量空間模組(VSM)，將連續影像轉換為向量，並利用餘弦定?判定目前輸入畫面與參考畫面的向量相似度

，藉以判定監控環境狀態。??張影像的向量維?比?皆相同，即互相向?平?，其夾角θ為 0 ，其向?的餘弦係?為 1，代表著

這?張影像有極高的相似?，可推斷為靜態攝影機監控環境。反之，當?向量的維?比??盡相同時，餘弦係?將?低，代表著?張

影像並?相似，可推斷為動態攝影機監控環境。而針對不同的監控場景選用最適用的前景物體偵測方法。
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