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��������������1�2��)������3  4%#5�%�6���(�0�(���7��0 ��8�������� 7 ☺ 9:�0���&'#�/�����0��3���0�04%#�6������'#
�ก����ก�����กก��ก����
���&�1�);�
��%���<�= (Digital Image and Video Processing) ���&�;)�(N�#;ก(
&'#�(�������N5��(�0�(���7��0��ก����(�������� 
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�/#���7��0�����30N5�6�����N�������3 5
N�#4�(ก�(���:0��������04�(4%# �6�������กO�ก��	=���ก1��
N�P( ��7�������� 2554 ���&(�������� 4�(�(�5
��8�)���#�01��ก��0��7�;�#;�(��
������ก��0��) 4%#�������
�%7�%�#��ก�� ��ก�#�0�#���#�0;�#�;�(ก���������0��ก������(�0���ก�����04�(4%# ;�(;�(������� ����04�(ก�(���:0
������������(�0R����
��7��5��N5 &'#�/�����%�����(� ���05�กS��ก���ก��ก���30 �#�0TU��(���%N� ���ก1�����30��3
กV��ก��(��%���ก�� ���0��:�0���4%#���ก5�ก����ก��	=���ก1��N�P(���30��3  �7� ก��4%#����'#�:0�������36�N5 ����1�);�
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(Mean Shift Algorithm) �%����$ 
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>� (Object Tracking System) 
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���ก��N�#�6������ N���V�49�= Wikipedia (����� www.wikipedia.com) ���
%(0%�0 N�#��������4�#�(� 
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���ก��ก���6�����(�
��<��0ก�����7������/�0�������7��������3����5
��8���(�04� �����(�0;�%0%�0��ก`	
ก����%��������%�0�'���� 2  
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5�ก�'���� 1 ��3� �a����4%#�(� ��7��5�ก������ก�����7������1��N��6�%��1�)��� t (������� t) ��a�ก����%���
��3��
��5
�#�0)������
���6�;��(0;�
�6�����(�5�ก���� ���5
��'( 	 �6�;��(0N%N��6�%��1�)�(�4� 
��ก5�ก��3ก����%����������7������N��
%��ก���6�0����0���)������=����<�=����'0/:3� ��55
;�%0�:0ก��
ก�
�6�/�0�������7������ 9:�0��55
�6�4��'(ก���'#56�4%#��ก%#�� ก����%��������������7������ 
%�����4�;�#�������
;�(0��ก4%#��8�  4 ��
�1� �7� ก����%��������%#��
��%��'��(�0 (Model-Based Tracking) ก����%��������
%#��)73���� (Region-Based Tracking) ก����%��������%#��/��1�) (Contour-Based Tracking) ;�
ก��
��%��������%#��ก����<����	��ก`	
��)�
 (Feature-Based Tracking) 

 
 

�6�%��1�) t+1 �6�%��1�) t �6�%��1�) t+2 �6�%��1�) t+3 �6�%��1�) t+4 

�6�%��1�) t+1 �6�%��1�) t �6�%��1�) t+2 �6�%��1�) t+3 �6�%��1�) t+4 



����������ก���	
���
�
���������ก���  ����� 7 ������� 7 ��������-ก������ 2555  

 

 
����������	
��
���ก���  ������	���	����������
�
 ��#� 3 

 

o ก��
�=
����
>�=)�	���=��HI�*�&  
ก����%����������
�1���3��8���a����5
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4�# 9:�0ก����%��������%#����a���3 56���8��#�0��#�0
��%��'��(�0�����N54�#ก(�� %�0��3���a�ก����35:0��/#�56�ก�% 
�7� 4�(�������6�0��ก����������4�(�����'��(�0�(�0��#�4%#  
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/#��'�N%R ��(� /#��'�/�0�� /#��'���%��� ��8��#� 5�ก��3�5
�6�ก����%���)73�������(���3�
%���/#��'�
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ก����%����������
�1���3��8���a����5
/:3���'(ก��/��/�0�������7�����������ก�����7������ 4�(4%#

/:3�ก������������30��3� /#��'���0/�������5
�'ก%:0��ก���'ก����;�(0N�;�(�
�6�%��1�)����ก�%/:3� %�0��3�
ก����%��������������7������5
4%#&�%���7�4�(/:3�ก��/������������;�ก����'ก%:0��ก��4%# 9:�0��a���3��ก�(�ก��
�6���N�#N��
�����55���)7����ก`��������%1��  
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ก����%����������
�1���3��5�%��
�0�=���5
�#���;�
��%����������� ���7������
%�N�#��	
��ก`	
��)�
��0��(�0���4%#5�กก���6���	N��
%���'0/:3� ��(� ก����
��	������V�/�0����� ก��
���(�ก��ก�
5�����/�0/#��'�/�0����� ก����
��	�������;�(�/�0/#��'������ ��8��#�  

9:�0��a�ก����
�1���35
��/#�%� �7� �������7���������5
��%�����3� 5
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���0;�%�#��4%#��(�0%�ก�(���a��7��R  

 
 

��'�
����(
ก��	)�	
���*��+�
 	 (Mean Shift Algorithm) 
 /�3������a�ก���#������(���������3��������6�����
��ก�=N�#0����0%#�����)������=����<�= 4%#��(�0
���ก���� ��(� ก��5�%ก��(�;�
;�ก�(��1�) ก���6�1�)N�#����� ก���'#56�1�) ����:0ก����%����������7�
����� ��8��#� ��7��05�ก/�3������a�ก���#������(���������3���)73�i����5�กก����
��	�������;�(�;��
����=��� (Probability Density Function) 9:�0����
����%��55
9�9#����ก��(�� ;�(�)7�������/#�N�0(�� &'#�/���
/�����;�%0���กก��/�0/�3������a�ก���#������(������� N�#�/#�N5���กก����(��R 4%#%�0��3 
 /�3������a�ก���#������(�����������������/�3����ก��%6�����ก��4%#%�0�(�4���3 
 1. ��7�ก5�%<'��=ก��0ก���6���	������#�����6�;��(0 x 
 2. �6���	�� m(x) 
 3. ก6���%N�# m(x) ��8�5�%<'��=ก��0ก���6���	N��(����6�;��(0 xt+1  
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 4. 5�ก��3��6�ก���6���	���/�3������� 2 ;�
 3 5�5�%<'��=ก��0ก���6���	4�(�#����7���ก���#���#��
ก�(�/�%���������������ก6���% (Threshold) ;�%0;&�1�);�%0/�3������a�ก���#������(�������4%#%�0�'���� 2 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 

�'���� 2 ;�%0;&�1�);�%0/�3������a�ก���#������(������� 
 
 

$������ก�� 
[1] N.Bumrungkiat, S.Aramvith, and T.H.Chalidabhongse. Continuous Person Tracking Across 

Multiple Active Cameras with Colour Calibration. International Workshop and Advance Image 
Technology(IWAITv09), South Korea,2009 

[2] N.Bumrungkiat, S.Aramvith, and T.H.Chalidabhongse. Continuous Person Tracking Across 
Multiple Active Cameras Using Shape and Colour Cues. International Workshop and Advance 
Image Technology(IWAITv08), Taiwan,2008 

[3] P.Amnuaykanchanasin, S.Aramvith, and T.H.Chalidabhongse. Real-Time Face Identification 
using Two Cooperative Active Cameras. The 9th International Conference on Control, 
Automation, Robotics and Vision, 2006(ICARCV '06). (December 2006): 1-6 

4�(N�( N�( 
��3���% 

������#� 

��7�ก/��%��#��(�0�#���  

��7�ก�6�;��(05�%<'��=ก��0ก���6���	������#� 

�6���	�(������������(�0  

�#��5�%<'��=ก��0������6�;��(0 

/�%ก6���%ก���#���6�;��(0 
 



.jpg



.jpg


