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MỞ ĐẦU 

Theo số liệu của bộ Y tế [1], tỷ lệ người cao tuổi hiện chiếm 10,5%, dự đoán 
tăng lên 23% dân số cả nước năm 2040. Và tuy tuổi thọ trung bình tăng nhanh 
nhưng do chất lượng cuộc sống, chế độ dinh dưỡng và điều kiện chăm sóc y tế, 
số người cao tuổi có sức khỏe tốt chỉ chiếm khoảng 5% trong khi 95% còn lại 
không khỏe mạnh. Người cao tuổi thường mắc các chứng bệnh như tim mạch; 
phổi – phế quản; đái tháo đường; suy giảm trí tuệ… Đó là những chứng bệnh dễ 
dẫn đến đột quỵ. 

Theo [2], đời sống gia đình của người cao tuổi đang thay đổi. Tỷ lệ người cao 
tuổi sống cùng con cái đang giảm nhanh, tỷ lệ hộ gia đình người cao tuổi sống 
cô đơn hoặc chỉ có vợ chồng người cao tuổi tăng lên đáng kể. Đó là hệ quả của 
việc di cư khi người trong độ tuổi lao động tập trung tại các thành phố lớn để 
tìm kiếm cơ hội việc làm hoặc thậm chí là di cư quốc tế. 

Trong bối cảnh người cao tuổi sống cô đơn và không khỏe mạnh, người già gặp 
rất nhiều nguy hiểm khi đột quỵ hay ngã mà không được phát hiện, cấp cứu kịp 
thời. Luận văn này nghiên cứu về các phương thức phát hiện ngã tự động nhằm 
góp phần tìm ra giải pháp gia tăng sự an toàn cho người cao tuổi sống một mình. 

Một thực trạng về điều kiện y tế khác là sự quá tải của bệnh viện khi thường 
xuyên xảy ra việc nhiều người bệnh nằm chung một giường. Phòng bệnh vốn 
chật chội lại càng chật chội bởi cứ mỗi một người ốm cần ít nhất một người nhà 
chăm sóc. Điều này gây ra mệt mỏi cho cả người bệnh và người chăm sóc, làm 
lãng phí sức lao động của xã hội khi người khoẻ mạnh phải nghỉ làm, cũng như 
gây cản chở các y bác sĩ trong khi thăm khám. Nếu có một hệ thống giám sát 
bệnh nhân tự động sẽ giúp giảm bớt số người chăm sóc, dẫn đến giảm tải cho 
bệnh viện. Một phương thức hiệu quả giúp tự động giám sát, phát hiện ngã cũng 
sẽ góp phần giải quyết bài toán trên. 

 Mục đích nghiên cứu 

Mục tiêu nghiên cứu của luận văn là tìm hiểu, quan sát để tìm ra các đặc điểm 
của việc ngã, định nghĩa được sự kiện ngã. Từ đó đề xuất một phương thức phát 
hiện ngã dựa trên các quan sát quá trình ngã.  
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Đối tượng và phạm vi nghiên cứu 

Do đặc điểm là một quốc gia đang phát triển với mức thu nhập bình quân thấp, 
các phương thức phát hiện ngã tự động phải là các giải pháp chi phí thấp, dựa 
trên các tài nguyên phổ biến, luận văn này tập trung vào các phương thức phát 
hiện ngã dựa trên phân tích dữ liệu video thu được từ camera giám sát. Đối tượng 
nghiên cứu bao gồm lý thuyết về xử lý ảnh số, xử lý video số, thị giác máy tính, 
các đặc điểm của hành động ngã và cách thức phát hiện việc ngã. 

Phương pháp nghiên cứu 

Phương pháp nghiên cứu khi thực hiện luận văn là tìm hiểu từ cơ sở lý thuyết 
chung về xử lý ảnh số, video số, thị giác máy tính, sau đó tìm hiểu về bài toán 
phát hiện ngã tự động từ các nghiên cứu đã được công bố và các kết quả đã đạt 
được. Từ đó cải tiến, đề xuất các kỹ thuật nhằm nâng cao hiệu quả phát hiện 
ngã. 

Đóng góp mới của luận văn 

Luận văn này đã cải tiến một số kỹ thuật và đề xuất một phương thức phát hiện 
ngã tự động dựa trên phân tích dữ liệu video; cài đặt thành công thuật toán phát 
hiện ngã với kết quả rất khả quan với tốc độ tính toán đảm bảo hoạt động thời 
gian thực; công bố kết quả nghiên cứu với tiêu đề “Single camera based Fall 
detection using Motion and Human shape Features” tại hội thảo quốc tế The 
Seventh International Symposium on Information and Communication 
Technology (SoICT 2016).  

Kết cấu luận văn 

Ngoài phần mở đầu và phần tham khảo, luận văn này được tổ chức thành 5 
chương với các nội dung chính như sau: 

- Chương 1: Tổng quan bài toán phát hiện ngã tự động 

• Giới thiệu chung về bài toán 

• Các nghiên cứu đã công bố liên quan đến bài toán 

- Chương 2: Cơ sở lý thuyết 

• Tổng quan về xử lý ảnh số 
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• Tổng quan về thị giác máy tính 

• Tổng quan về phân tích video 

• Tổng quan bài toán phát hiện hành động trong dữ liệu video 

- Chương 3: Phương thức đề xuất 

• Tổng quan về phương thức đề xuất 

• Trình bày phương thức tách vùng chuyển động trong video 

• Trình bày về trích rút đặc trưng chuyển động 

• Trình bày về trích rút đặc trưng hình dạng cơ thể 

• Trình bày về quan sát các đặc trưng, đưa ra kết luận về việc ngã 

- Chương 4: Thí nghiệm và đánh giá 

• Mô tả tập dữ liệu dùng để thí nghiệm 

• Trình bày phương pháp đánh giá độ hiệu quả của phương thức 

• Trình bày về cài đặt cấu hình thí nghiệm  
• Trình bày về kết quả thí nghiệm, giải thích về kết quả thí nghiệm 

- Chương 5: Kết luận và hướng phát triển 
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CHƯƠNG 1.  

TỔNG QUAN BÀI TOÁN PHÁT HIỆN NGÃ TỰ ĐỘNG 
Một hệ thống phát hiện ngã tự động có thể được định nghĩa như một hệ thống 
trợ giúp với nhiệm vụ chính là báo động khi có sự kiện ngã xảy ra. Hệ thống này 
phải đảm bảo hoạt động thời gian thực để giảm thiểu thời gian người ngã nằm 
trên sàn từ sau thời điểm ngã đến khi được người chăm sóc phát hiện. Khoảng 
thời gian này là yếu tố chủ chốt quyết định mức độ nghiêm trọng sau ngã. Rất 
nhiều người già không thể tự di chuyển hoặc gọi trợ giúp sau khi ngã và đối mặt 
với các mối nguy hiểm cho sức khỏe. Trong các nghiên cứu được công bố gần 
đây, có thể phân loại các hướng nghiên cứu về bài toán phát hiện ngã thành các 
nhóm chính: Phát hiện ngã dựa trên thiết bị cảm biến mang theo người; dựa trên 
cảm biến tích hợp trên điện thoại di động thông minh; dựa trên camera độ sâu 
(depth camera); và dựa trên camera thông thường. Phần tiếp theo của chương 
này sẽ tóm lược khái quát các hướng nghiên cứu chính kể trên. 

 Phát hiện ngã sử dụng thiết bị mang theo người 

Thiết bị mang theo người có thể được định nghĩa là các thiết bị cảm biến điện 
tử nhỏ có thể cầm theo, hoặc đính trên quần áo. Phần lớn các thiết bị phát hiện 
ngã mang theo người sử dụng cảm biến đo gia tốc. Trong đó có thể kết hợp cảm 
biến khác như con quay hồi chuyển để thu thập thông tin về vị trí của người 
mang. Việc sử dụng các cảm biến kể trên có thể giúp đánh giá dáng đi, sự cân 
bằng, mức độ chuyển động và vị trí cơ thể của người mang, giúp dự đoán về 
việc ngã. Xu hướng sử dụng thiết bị đeo được tăng lên trong những năm gần đây 
do sự phổ biến của các cảm biến giá rẻ được tích hợp sẵn trong điện thoại thông 
minh. 

1.1.1. Gia tốc kế gắn trên cơ thể 

Thông tin về sự gia tăng tốc độ chuyển động trong quá trình ngã được thu thập 
dựa trên sử dụng các gia tốc kế ba trục độc lập được gắn trên các vị trí khác nhau 
của cơ thể. Sau đó, các kỹ thuật thường được áp dụng để xác định ngã bao gồm: 
i) sử dụng ngưỡng, trong đó việc ngã được ghi nhận nếu độ gia tăng vận tốc đạt 
ngưỡng xác định trước; ii) sử dụng học máy (machine learning) để phân loại 
giữa ngã và không phải ngã. 
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1.1.2. Cảm biến tích hợp trên điện thoại thông minh 

Ngày nay, điện thoại di động thông minh dần trở lên rất phổ biến và thường 
được tích hợp sẵn một cách phong phú các loại cảm biến như gia tốc kế, la bàn 
số, GPS, con quay hồi chuyển, micro và camera. Một số nghiên cứu đã khai thác 
ưu thế kể trên để đưa ra các phương thức phát hiện ngã dựa trên sử dụng điện 
thoại thông minh. Trong đó, một số thuật toán đơn giản sử dụng kỹ thuật phân 
ngưỡng như [23, 27, 31, 44, 46]. Một số nghiên cứu khác sử dụng các kỹ thuật 
học máy như [39, 45].  

1.1.3. Xu hướng, ưu điểm và hạn chế 

 Phát hiện ngã dựa trên phân tích dữ liệu video 

Ngày nay, các thiết bị camera ngày càng trở lên phổ biến với giá thành thấp, vì 
vậy hệ thống phát hiện ngã dựa trên camera có chi phí không cao và dễ dàng 
triển khai. Hướng tiếp cận này dựa trên phân tích dữ liệu video thu được qua 
một hoặc nhiều camera giám sát. Các các camera này được lắp đặt xung quanh 
môi trường sinh hoạt thường ngày của người già. Có thể thấy, lợi thế lớn nhất là 
người sử dụng không cần phải mang theo thiết bị. Tuy vậy các phương pháp sử 
dụng camera giám sát bị giới hạn bởi môi trường trong nhà và không có cách 
nào hoạt động khi người già rời khỏi phòng, nơi có triển khai các camera. Các 
phương thức phát hiện ngã dựa trên camera có thể được coi là nhóm các phương 
thức sử dụng thị giác máy, phân biệt với các phương thức còn lại. Các phương 
thức sử dụng thị giác máy lại có thể chia thành ba nhóm nhỏ: nhóm sử dụng 
camera RGB đơn; nhóm dựa trên phân tích dữ liệu 3-D sử dụng hệ nhiều camera 
RGB; nhóm dựa trên phân tích dữ liệu 3-D sử dụng camera độ sâu (depth 
camera). 

 
Hình 1.2.  Minh hoạ hệ thống phát hiện ngã tự động dựa trên phân tích video 
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1.2.1. Phát hiện ngã sử dụng camera đơn 

Phát hiện ngã sử dụng camera RGB đơn được nghiên cứu rộng rãi do việc cài 
đặt hệ thống rất dễ dàng với chi phí thấp. Các đặc trưng phổ biến được khai thác 
là đặc trưng hình dạng cơ thể, đặc trưng chuyển động, và việc thiếu vắng chuyển 
động sau ngã. 

Nhìn chung, vì những ưu điểm đã nêu, số lượng nghiên cứu phát hiện ngã dựa 
trên phân tích dữ liệu chuỗi video thu được từ một camera đơn là rất lớn, áp 
dụng nhiều kỹ thuật đa dạng. Các đặc trưng được sử dụng thường tập trung vào 
thông tin hình dạng cơ thể và thông tin chuyển động. 

1.2.2. Phát hiện ngã sử dụng hệ multi camera 

Một nhóm các phương pháp phát hiện ngã dựa trên thị giác là sử dụng thông tin 
3-D thu được từ một hệ các camera được kết hợp cùng với nhau. Nhiều nghiên 
cứu thực hiện việc cân chỉnh các camera như [16-19] giúp việc tái tạo lại mô 
hình 3-D của đối tượng một cách chính xác. Tuy nhiên tiến trình cân chỉnh 
camera thường phức tạp và tiêu tốn thời gian. 

Việc sử dụng hệ multi camera mang đến lợi thế là cho phép dựng lại mô hình 3-
D của đối tượng, trích rút được các thông tin 3 chiều, vốn là các thông tin hết 
sức phù hợp cho việc phát hiện ngã. 

1.2.3. Phát hiện ngã sử dụng Camera độ sâu 

Camera độ sâu là loại camera có khả năng ghi nhận thông tin khoảng cách từ 
đối tượng đến bề mặt cảm biến, tương tự như mắt người.  

Các hệ thống phát hiện ngã dựa trên camera độ sâu có cùng lợi thế về khai thác 
thông tin ba chiều như khi sử dụng hệ multi camera, nhưng khác với hệ multi 
camera, sử dụng camera độ sâu không cần cấu hình phức tạp, không tốn chi phí 
tính toán cho tiến trình cân chỉnh. 
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CHƯƠNG 2.  

CƠ SỞ LÝ THUYẾT 
Hướng tiếp cận sử dụng các phương pháp phân tích dữ liệu chỗi video thu được 
qua camera để phát hiện ngã tự động nằm trong lớp bài toán phát hiện hành động 
(action detection) của lĩnh vực thị giác máy (computer vision), thuộc ngành khoa 
học máy tính (computer science). Lĩnh vực thị giác máy cố gắng mô phỏng lại 
những gì bộ não con người làm được với dữ liệu hình ảnh gửi về từ võng mạc, 
nghĩa là hiểu được ngữ cảnh dựa trên dữ liệu hình ảnh. Nó chủ yếu liên quan 
đến việc phân đoạn (segmentation), nhận diện (recognition), tái xây dựng mô 
hình 3D của đối tượng (reconstruction) và việc kết hợp các công việc đó cho 
mục đích hiểu ngữ cảnh. 

Thị giác máy ứng dụng các kỹ thuật của xử lý ảnh số (digital image processing) 
với các mô hình học máy (machine learning) cũng như một số phương thức toán 
học để thực hiện mục tiêu nói trên. Có thể nói, Thị giác máy cùng với xử lý ảnh 
và trí tuệ nhân tạo, mà cụ thể là học máy, có rất nhiều phần giao thoa với nhau. 
Phần cơ sở lý thuyết sẽ trình bày một cách khái quát về xử lý ảnh số và thị giác 
máy, đồng thời giới thiệu một số kỹ thuật, giải thuật cơ bản của các lĩnh vực này 
mà có liên quan trực tiếp hoặc gián tiếp đến bài toán của luận văn này. 

 Tổng quan về xử lý ảnh số 

Ngày nay, các lĩnh vực như y tế, thiên văn học, vật lý, hóa học, viễn thám, chế 
tạo, v.v.. và rất nhiều lĩnh vực khác nữa ngày càng lưu trữ, hiển thị, cung cấp 
ảnh số với số lượng vô cùng lớn. Thách thức đặt ra cho giới khoa học là làm sao 
trích rút ra được các thông tin có giá trị từ ảnh số nguyên gốc một cách nhanh 
chóng. Đó là mục đích chính của lĩnh vực xử lý ảnh số: chuyển đổi ảnh số thành 
thông tin. 

2.1.1. Ảnh kỹ thuật số 

Ảnh kỹ thuật số là dữ liệu được các thiết bị ghi hình kỹ thuật số như máy ảnh 
số, camera số ghi lại từ phép chiếu hình ảnh ba chiều của vật thể từ thế giới thực 
lên mặt phẳng hai chiều. Ánh sáng từ nguồn sáng phản xạ trên bề mặt vật thể, 
đi qua thấu kính đến bề mặt cảm biến điện tử. Cảm biến này tiếp nhận ánh sáng 
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và chuyển đổi thành tín hiệu điện tử dạng tương tự. Sau đó bộ phận chuyển đổi 
tương tự - kỹ thuật số thực hiện việc lấy mẫu (sampling) để chuyển tín hiệu 
tương tự sang tín hiệu số và lưu xuống thiết bị lưu trữ. Ảnh số bao gồm một lưới 
các điểm ảnh (pixel), được lưu trữ dưới dạng mảng hai chiều. Trong đó, mỗi 
điểm ảnh là một thành phần ảnh nhỏ nhất biểu diễn giá trị cường độ sáng tại vị 
trí của nó. Giá trị của mỗi điểm ảnh là rời rạc. Mảng hai chiều lưu trữ dữ liệu 
ảnh gồm một số lượng hữu hạn số hàng và số cột. 

2.1.2. Xử lý ảnh số 

Xử lý ảnh số là quá trình áp dụng các phương thức, thuật toán để tác động vào 
và biến đổi ảnh ban đầu thành ảnh mới có chất lượng tốt hơn theo một tiêu chí 
xác định trước, hoặc trích rút các thông tin có ích từ dữ liệu ảnh.  

Về mặt toán học, ảnh số có thể được coi là một hàm rời rạc hai biến f(x,y) với x, 
y là tọa độ của điểm ảnh. Giá trị hàm số f(x,y) chính là giá trị cường độ điểm ảnh 
tại vị trí x,y. Miền giá trị của f là: 0 ≤ f ≤ fmax. Với fmax là giá trị lớn nhất của điểm 
ảnh. Với mã hóa 8bit, fmax = 255. Quá trình xử lý ảnh là quá trình thực hiện các 
phép biến đổi trên f(x,y). Vì vậy có thể nói xử lý ảnh số là một dạng của xử lý 
tín hiệu số. 

Xử lý ảnh thông thường bao gồm các bước: 

− Quá trình thu nhận ảnh 

− Phân tích và biến đổi ảnh gồm tiền xử lý, phân đoạn và trích rút đặc trưng 
ảnh. 

− Biểu diễn kết quả như là ảnh kết quả, hoặc các báo cáo thu được từ việc phân 
tích ảnh 

Một hệ thống xử lý ảnh gồm 5 thành phần: Thu nhận ảnh; tiền xử lý; phân đoạn 
ảnh; trích rút đặc trưng (mức thấp) ảnh; và mô tả, phân loại ảnh. Sơ đồ hệ thống 
được minh họa như Hình 2.1 dưới đây. 

  
Hình 2.1.  Hệ thống phân tích ảnh số 
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2.1.3. Các phép toán chính trong xử lý ảnh 

 Tổng quan về thị giác máy tính 

2.2.1. Khái niệm và sơ lược lịch sử 

Từ những năm 70, những nghiên cứu đầu tiên về hệ thống thị giác máy đã xuất 
hiện. Thời điểm đó, giới khoa học coi thị giác máy là một thành phần nhận thức 
trực quan của kế hoạch đầy tham vọng nhằm cho máy móc bắt trước con người, 
thực hiện những hành vi thông minh, tự động đưa ra các quyết định chính xác 
và hợp lý. Bài toán được đặt ra là, khi kết nối camera với máy tính, làm thế nào 
để máy tính có thể mô tả những gì nó nhìn thấy? Ngày nay, chúng ta biết rằng 
vấn đề đó là không hề đơn giản. 

Thị giác máy có liên quan chặt chẽ và có nhiều phần giao thoa với các lĩnh vực 
như xử lý ảnh số, trí tuệ nhân tạo và toán học. Vậy thị giác máy là lĩnh vực liên 
ngành nhằm giúp cho máy tính có thể hiểu các thông tin mức cao (thông tin ngữ 
nghĩa) trong ảnh và video số. Từ góc độ khoa học ứng dụng, nó được coi là 
nghiên cứu để xây dựng lên các tác vụ tự động thực hiện các công việc như hệ 
thống thị giác con người có thể làm.  

Thị giác máy hiện nay bao gồm nhiều nhánh như: tái tạo khung cảnh; phát hiện 
sự kiện; theo vết; nhận diện đối tượng; ước lượng chuyển động; khôi phục hình 
ảnh, v.v.. Đối tượng nghiên cứu của thị giác máy rất rộng. Một đặc điểm chung 
của các bài toán thuộc lĩnh vực này là có rất nhiều cách giải quyết theo nhiều 
cách tiếp cận khác nhau. Mỗi giải pháp đạt được một kết quả nhất định cho một 
trường hợp cụ thể. Rất khó để so sánh giải pháp nào là tốt hơn. 

2.2.2. Ứng dụng 

Ngày càng có nhiều ứng dụng thực tế áp dụng các kỹ thuật của thị giác máy, bao 
gồm: Nhận dạng ký tự (ORC); Kiểm tra tự động bằng máy (Machine 
inspection); Xây dựng mô hình 3D; Ứng dụng trong y tế; Giám sát; Nhận dạng 
vân tay và sinh trắc học; Phát hiện khuôn mặt; v.v.. 

2.2.3. Hệ thống các kỹ thuật thị giác máy 

Hình ảnh thu được qua bước thu nhận, khử nhiễu nhờ các kỹ thuật thuộc xử lý 
ảnh sẽ là đầu vào cho các bước tiếp theo của hệ thống thị giác máy. Các kỹ thuật 
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thị giác máy có thể chia thành các mức: Thị giác mức thấp (low-level); thị giác 
mức trung (middle-level); và thị giác mức cao (high-level). 

2.2.4. Phân tích video (video analysis) 

Phân tích video có thể được định nghĩa là việc phân tích nội dung video để hiểu 
được ngữ cảnh mà nó mô tả. Đây là một thành phần đặc biệt của một số lĩnh vực 
công nghệ như camera giám sát (surveillance), robot (robotics), và đa phương 
tiện (multimedia). Các phương thức trong phân tích video được thúc đẩy bởi các 
nhu cầu phát triển các thuật toán máy tính có thể bắt trước được khả năng của 
hệ thống thị giác con người. Người nghiên cứu trong lĩnh vực này cần phải có 
rất nhiều kiến thức nền tảng khác nhau như xử lý ảnh/tín hiệu số; khoa học máy 
tính; lý thuyết hệ thống; xác xuất thống kê; và toán ứng dụng. 

1) Các tác vụ cơ bản trong phân tích video 

Các tác vụ trong phân tích video có thể phân loại theo: mức thấp; mức trung; 
mức cao, mặc dù ranh giới giữa các nhóm là tương đối mơ hồ. Ví dụ, một số 
nhà nghiên cứu phân chia tách cạnh, phân đoạn vào nhóm mức thấp; tái tạo 3D 
là mức trung; trong khi tác vụ nhận diện (recognition) được xếp vào nhóm mức 
cao.  

2) Ứng dụng của phân tích video 

Các ứng dụng phổ biến của phân tích video bao gồm: Camera giám sát 
(surveillance); Truyền thông và internet; Thông tin di động; Thực tế ảo; Robot 
hoạt động dựa trên thị giác; Ứng dụng trong sinh học; v.v.. 

2.2.5. Bài toán phát hiện hành động (action detection) 

Phát hiện hành động trong chuỗi video là công việc không chỉ nhận diện loại 
hành động mà còn phải xác định nó xảy ra ở đâu (vị trí không gian trên ảnh) và 
khi nào (vị trí thời gian trên chuỗi video). 

Bài toán phát hiện hành động đặt ra rất nhiều thách thức. Thứ nhất, các hành 
động của con người hết sức đa dạng như đi lại thông thường, chạy, nhẩy, làm 
việc nhà, múa, v.v.. mà trong số đó có rất nhiều hành động khó mà phân định rõ 
ràng với nhau. Các hành động, không những là tự thân mà còn có các hành động 
mang tính tương tác như ôm, bắt tay, hay các hành vi bạo lực tấn công người 
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khác. Ngoài việc tương tác giữa người và người, còn có các hành động có sự 
tương tác giữa người với đối tượng bất kỳ, như lau nhà, bê đồ, v.v.. Thứ hai, 
trong chuỗi video rất dễ sảy ra việc che khuất một phần cơ thể, gây khó khăn 
trong việc xác định tư thế, hình dạng. Mặt khác, trang phục cũng có sự khác biệt, 
đa dạng. Với trang phục là quần âu, hình dáng và sự chuyển động sẽ rất khác so 
với mặc váy rộng. Thứ ba, rất khó để phát triển một giải thuật phù hợp cho đa 
số các trường hợp phạm vi bài toán phát hiện hành động do sự khác nhau về môi 
trường như điều kiện chiếu sáng, sự đổ bóng, sự phản xạ ánh sáng và kết cấu 
của hậu cảnh. Thứ tư, ngoài những thách thức thuộc vấn đề thị giác máy, còn có 
các thách thức mang tính ngữ cảnh và tính triết học khi con người có thể thực 
hiện một hành động bằng cách không hành động gì cả. 

Phát hiện hành động từ dữ liệu video – mà trọng tâm là hành động của con người, 
là công việc quan trọng trong rất nhiều các ứng dụng như video giám sát, phân 
tích nội dung video thông minh. Nhằm làm giảm bớt khó khăn của bài toán này, 
các hướng tiếp cận đa phần dựa trên giả định rằng vị trí không gian sảy ra hành 
động là biết trước, không có hoặc có rất ít sự thay đổi về tỉ lệ và góc nhìn cùng 
với hậu cảnh tĩnh và rõ ràng. Do đó, thông tin hình dạng cơ thể người có thể 
được trích rút một cách đáng tin cậy. 

Chìa khoá cho bài toán phát hiện hành động là việc biểu diễn một hành động 
theo cách nào. Các đề xuất sử dụng đặc điểm tư thế và sự chuyển động tại các 
khớp của cơ thể cho việc biểu diễn hành động là rất hữu dụng, tuy nhiên, có rất 
nhiều khó khăn khi thực hiện. 

Có hai dạng bài toán phát hiện hành động, bao gồm ngoại tuyến (offline) và trực 
tuyến (online), cho các miền ứng dụng khác nhau. Hai dạng bài toán này đặt ra 
các yêu cầu và các hướng tiếp cận khác nhau. 
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CHƯƠNG 3.  

PHƯƠNG THỨC ĐỀ XUẤT 

 Tổng quan 

Luận văn đề xuất một phương thức phát hiện ngã dựa vào việc phân tích thông 
tin về chuyển động và sự thay đổi hình dáng cơ thể. Phương thức được đề xuất 
áp dụng kỹ thuật Motion History Image (MHI) cho trích rút các đặc trưng 
chuyển động. Phân tích hình dáng cơ thể bằng kỹ thuật Ellipse Fitting, đo lường 
tỉ lệ giữa chiều cao và bề ngang, góc nghiêng so với mặt phẳng nằm ngang của 
cơ thể. Luận văn cũng đề xuất sử dụng kỹ thuật Moment ảnh để xác định trọng 
tâm người, sử dụng tốc độ di chuyển của trọng tâm hỗ trợ cho việc trích rút đặc 
trưng chuyển động. Mô tả chi tiết các kỹ thuật sẽ được trình bày trong các phần 
tiếp theo. 

Luồng hoạt động của phương thức đề xuất được mô tả như  Hình 3.1 dưới đây: 

  
Hình 3.1.  Luồng hoạt động của hệ thống phát hiện ngã được đề xuất 

Mục đích và chi tiết kỹ thuật của các khối sẽ được trình bày trong các phần tiếp 
theo của chương này. 
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 Phân tách vùng chuyển động 

Tách vùng chuyển động là công việc xác định tiền cảnh – vùng ảnh tương ứng 
với cơ thể, đạt được thông qua các kỹ thuật trừ nền (background subtraction). 
Trừ nền là phương thức so sánh khung hình hiện tại với mô hình nền, qua đó 
xác định được đối tượng chuyển động. Kỹ thuật này ngày càng được áp dụng 
rộng rãi cho việc phát hiện đối tượng chuyển động, nhất là trong ứng dụng giám 
sát bằng camera. Lý do chính để sử dụng kỹ thuật này là vì nó đơn giản, chính 
xác và chi phí tính toán thấp. Tuy nhiên các phương thức trừ nền đối mặt với 
một số thách thức trong trường hợp như môi trường thay đổi (độ chiếu sáng, 
nguồn sáng) hay sự di chuyển của bóng của vật thể, sự đồng nhất về màu sắc 
của đối tượng chuyển động. 

3.2.1. Một số thuật toán trừ nền 

3.2.2. Áp dụng kỹ thuật trừ nền, phân tách vùng chuyển động 

Kết quả thử nghiệm nhiều kỹ thuật trừ nền khác nhau cho thấy GMM là giải 
thuật phù hợp với bài toán phát hiện ngã, đảm bảo được tốc độ xử lý thời gian 
thực. Vì vậy luận văn này lựa chọn áp dụng giải thuật GMM. 

Vùng đánh dấu chuyển động tương ứng với cơ thể người bị phân chia thành 
nhiều đốm không kết nối với nhau do ảnh hưởng bởi nhiễu. Vì thế tác giả đề 
xuất sử dụng bộ lọc Gaussian làm trơn ảnh đầu vào, giúp giảm bớt ảnh hưởng 
của nhiễu ngẫu nhiên, sử dụng các phép biến đổi hình thái học để loại bỏ đốm 
nhỏ, liên kết các đốm lớn sau khi thực hiện trừ nền. 

  
Hình 3.9.  Một ví dụ phân tách vùng chuyển động. Từ trái qua phải, ảnh đầu tiên 
là ảnh đầu vào từ chuỗi video; ảnh thứ 2 là kết quả của giải thuật trừ nền GMM; 
ảnh thứ 3 thể hiện kết quả loại bỏ các đốm nhỏ bằng thực hiện phép co; ảnh cuối 
cùng sau khi thực hiện phép giãn nở, các đốm lớn đã được kết nối và thể hiện tốt 

hình dạng cơ thể 
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 Trích rút đặc trưng chuyển động  

Luận văn sử dụng các đặc trưng chuyển động bao gồm độ lớn và hướng của 
chuyển động cho phát hiện ngã. Các đặc trưng được trích rút dựa trên kỹ thuật 
Motion History Image (MHI), kết hợp với chuyển động của trọng tâm cơ thể, 
xác định qua kỹ thuật Image Moments. Chi tiết về các kỹ thuật được áp dụng 
như sau: 

3.1.1. Motion History Image 

MHI được giới thiệu lần đầu tiên tại [4], là một kỹ thuật biểu diễn chuyển động 
trong chuỗi ảnh đơn giản nhưng hết sức mạnh mẽ. MHI biểu diễn vị trí và quỹ 
đạo của chuyển động trong chuỗi video. Giá trị của mỗi điểm ảnh trong MHI là 
một hàm số của lịch sử chuyển động tại vị trí điểm ảnh đó. Giá trị điểm ảnh càng 
lớn, chuyển động diễn ra càng gần thời điểm hiện tại. 

3.1.2. Image Moments 

3.1.1. Trích rút đặc trưng chuyển động 

1) Hướng của chuyển động 

Với phương thức đo lường hướng tổng thể của chuyển động đã trình bày trong 
phần 11), mục 3.3.1 áp dụng cho tình huống ngã do vấp với đặc điểm chung là 
giai đoạn đầu chuyển động rất nhanh theo phương ngang, đến cuối hành trình 
mới chuyển động theo phương dọc thì hướng tổng thể vẫn theo phương ngang. 
Vì vậy luận văn này đề xuất một phương thức tính hướng chuyển động nhạy 
cảm hơn với trường hợp kể trên như sau: 

• Xác định trọng tâm của foreground ở khung hình hiện tại Mrecent 

• Xác định trọng tâm của MHI MMHI  

• Hướng chuyển động được xác định như sau: 

𝑑𝑑𝑑𝑑 = |𝑀𝑀𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟[0]−𝑀𝑀𝑀𝑀𝑀𝑀𝑀𝑀[0]|; 
𝑑𝑑𝑑𝑑 = |𝑀𝑀𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟[1]−𝑀𝑀𝑀𝑀𝑀𝑀𝑀𝑀[1]|; 

𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎 = 𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎
𝑑𝑑𝑑𝑑
𝑑𝑑𝑑𝑑

 

Với độ lớn: 𝑚𝑚𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎 = �𝑑𝑑𝑑𝑑2 + 𝑑𝑑𝑑𝑑2 
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Trong đó, trọng tâm được xác định dựa trên Image Moments. 

Hình 3.11 mô tả thực nghiệm để khẳng định tính đúng đắn của quan sát đã được 
đề cập và cho thấy hiệu quả tốt hơn của phương thức đề xuất trong ngữ cảnh bài 
toán.  

 
Hình 3.11.  So sánh phương thức xác định hướng chuyển động. Từ trái qua phải: 

Ảnh 1 là khung hình từ chuỗi video; ảnh 2 thể hiện kết quả xác định hướng chuyển 
động bằng kỹ thuật truyền thống; ảnh 3 là kết quả của kỹ thuật được đề xuất 

2) Độ lớn của chuyển động 

Ảnh MHI thể hiện chuyển động ở thời điểm hiện tại bằng vùng điểm ảnh có giá 
trị cực đại (màu trắng trong ảnh), còn vùng chuyển động quá khứ là vùng điểm 
ảnh có giá trị nhỏ hơn giá trị cực đại và giảm dần về 0 (vùng màu xám trong 
ảnh). Vùng không xuất hiện chuyển động có giá trị điểm ảnh bằng 0. Chuyển 
động càng nhanh, vùng màu xám càng lớn. Vì vậy tác giả đề xuất phương thức 
ước lượng độ lớn của chuyển động từ MHI bởi: 

𝑀𝑀𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟 =
∑𝑁𝑁𝑁𝑁𝑁𝑁𝑀𝑀𝑀𝑀𝑀𝑀 − 𝑁𝑁𝑁𝑁𝑁𝑁𝑀𝑀𝑀𝑀𝑟𝑟𝑀𝑀𝑀𝑀𝑟𝑟𝑀𝑀𝑟𝑟𝑀𝑀𝑀𝑀

∑𝑁𝑁𝑁𝑁𝑁𝑁𝑀𝑀𝑀𝑀𝑀𝑀
×100% 

Trong đó, ∑𝑁𝑁𝑁𝑁𝑁𝑁𝑀𝑀𝑀𝑀𝑀𝑀 là tổng số điểm ảnh có giá trị lớn hơn 0 của MHI; 
𝑁𝑁𝑁𝑁𝑁𝑁𝑀𝑀𝑀𝑀𝑟𝑟𝑀𝑀𝑀𝑀𝑟𝑟𝑀𝑀𝑟𝑟𝑀𝑀𝑀𝑀 là tổng số điểm ảnh có giá trị lớn hơn 0 của foreground phân 
tách được ở khung hình hiện tại.  

Giá trị của 𝑀𝑀𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟 nằm trong khoảng từ 0% đến 100%, tương ứng với mức độ 
chuyển động từ nhỏ đến lớn. 

Tuy nhiên ở giai đoạn cuối của hành động ngã, phần lớn cơ thể đã dừng chuyển 
động, vùng điểm ảnh có giá trị cực đại thu hẹp lại trong khi vùng màu xám còn 
rất rộng. Điều đó dẫn đến giá trị 𝑀𝑀𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟 là rất lớn, không mô tả đúng thực tế là 
tốc độ chuyển động nhỏ trong trường hợp này. Thực tế này được minh hoạ như 
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ví dụ ở Hình 3.12. Vì vậy cần thiết phải sử dụng một ngưỡng cho độ dài vector 
chuyển động  𝑚𝑚𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎 tính được ở phần 12) mục này trong xác định độ lớn chuyển 
động. Cụ thể như sau: 

𝑀𝑀𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟 = �
∑𝑁𝑁𝑁𝑁𝑁𝑁𝑀𝑀𝑀𝑀𝑀𝑀 − 𝑁𝑁𝑁𝑁𝑁𝑁𝑀𝑀𝑀𝑀𝑟𝑟𝑀𝑀𝑀𝑀𝑟𝑟𝑀𝑀𝑟𝑟𝑀𝑀𝑀𝑀

∑𝑁𝑁𝑁𝑁𝑁𝑁𝑀𝑀𝑀𝑀𝑀𝑀
×100%     𝑎𝑎ế𝑢𝑢 𝑚𝑚𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎 >  𝜏𝜏

0                                                                       𝑎𝑎ế𝑢𝑢 𝑚𝑚𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎 ≤ 𝜏𝜏 
 

Trong đó, 𝜏𝜏 là ngưỡng cho trước, được xác định qua thực nghiệm để chọn giá 
trị phù hợp nhất cho từng tập dữ liệu khác nhau. 

 
Hình 3.12.  Minh hoạ xác định Mrate lỗi trong thời điểm gần kết thúc chuyển động: 
Khi người ngã đã nằm trên sàn và vừa kết thúc chuyển động, Mrate = 73% (rất lớn) 

nhưng magn chỉ là 7.07 (rất nhỏ) 

Hạn chế lớn nhất của MHI khi áp dụng đo lường độ lớn chuyển động là, khi 
vùng chuyển động hiện tại chồng lấp phần chuyển động trong quá khứ, một phần 
thông tin về lịch sử chuyển động bị mất đi. Tương ứng với vùng màu xám bị 
nhỏ hơn thực tế phải có. Dẫn đến trong trường hợp xảy ra chồng lấp, độ lớn 
chuyển động đo được từ phương thức trên là nhỏ hơn thực tế. Để khắc phục vấn 
đề đó, tác giả đề xuất sử dụng thêm một đặc trưng về chuyển động nữa, đó là 
khoảng cách trọng tâm của cơ thể trong khung hình hiện tại so với vị trí trọng 
tâm ở trước đó 15 khung hình, gọi là mức độ chuyển động của trọng tâm. Nếu 
khoảng cách này lớn hơn ngưỡng chọn trước, rất có thể đã xuất hiện chuyển 
động nhanh bất thường. Trong trường hợp này, ngưỡng xác định chuyển động 
nhanh bất thường đối với 𝑀𝑀𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟𝑟 và magn được điều chỉnh giảm xuống để không 
bỏ xót chuyển động nhanh trong trường hợp xảy ra chồng lấp. 
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Hình 3.13.  Ví dụ cho ước lượng độ lớn chuyển động: Ảnh bên trái là khung hình 
trích ra từ chuỗi video; Ảnh bên phải là MHI. Khi ngã, 𝑀𝑀𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎𝑎 = 61%, magn=28, 

độ chuyển động của trọng tâm = 37 

Bằng các quan sát trong quá trình thực nghiệm, tác giả nhận thấy rằng trong điều 
kiện chiếu sáng phức tạp, foreground thu được từ quá trình phân tách vùng 
chuyển động là rất nhiễu và không ổn định. Trong trường hợp camera được đặt 
quá thấp, ngang với chiều cao của người, khi đối tượng chuyển động đến gần sẽ 
khiến kích hoạt chức năng tự động đo sáng của camera, dẫn đến sự thay đổi đột 
ngột mức sáng trên toàn bộ khung hình. Điều đó dẫn đến sai lầm của giải thuật 
trừ nền. Để hạn chế bất lợi này, tác giả đề xuất sử dụng ngưỡng diện tích vùng 
chuyển động. Nếu diện tích vùng chuyển động quá lớn hoặc quá nhỏ, không phù 
hợp với vùng chuyển động tương ứng tạo ra bởi việc di chuyển của cơ thể người, 
chuyển động này sẽ được xem như là nhiễu và bị bỏ qua. Mặt khác, việc ứng 
dụng ngưỡng độ lớn diện tích trên còn giúp loại trừ các chuyển động nhỏ của 
một phần cơ thể trong các hoạt động thường nhật bình thường. 

Cũng vì lý do nhiễu, vùng foreground có thể di chuyển đột ngột từ vị trí này tới 
vị trí khác. Trong trường hợp này, khoảng cách trọng tâm của foreground trong 
hai khung hình liên tiếp là lớn bất thường. Chuyển động này cũng được bỏ qua 
nếu khoảng cách kể trên lớn hơn một ngưỡng chọn trước. 

Khi không xuất hiện chuyển động trong khung hình, phương thức được đề xuất 
yêu cầu phải xóa bỏ lịch sử chuyển động trước đó để không làm ảnh hưởng đến 
kết quả đo lường ở những khung hình tiếp theo. 



 22 
 Trích rút đặc trưng hình dạng cơ thể 

Hình dạng cơ thể thay đổi rõ rệt trong quá trình ngã. Khi đứng thẳng hay đi lại, 
cơ thể người gần như vuông góc với phương nằm ngang, tỉ lệ chiều ngang so 
với chiều cao của người là nhỏ. Khi xảy ra ngã, người ngã nằm trên mặt sàn 
thường với tư thế co người lại và chân tay không ở sát người. Vì vậy tỉ lệ giữa 
chiều ngang và chiều cao của hình dạng tăng lên đáng kể. Sử dụng kỹ thuật 
fitting ellipse, xác định hình ellipse phù hợp nhất bao quanh hình dáng cơ thể 
rất phù hợp cho việc ước lượng, định lượng các đặc trưng về biến đổi hình dạng. 

3.2.1. Kỹ thuật fitting ellipse 

3.2.2. Áp dụng fitting ellipse đo lường đặc trưng hình dạng 

Từ hình ellipse xác định được qua kỹ thuật đã mô tả, chuyển đổi sang dạng biểu 
diễn parametric ta có các tham số biểu diễn một ellipse gồm: hai trục ellipse a, 
b; tâm ellipse c(h,k); và góc quay t. 

Tỉ lệ giữa bề ngang và chiều cao cơ thể AR tính bằng: 

𝐴𝐴𝐴𝐴 =
𝑏𝑏
𝑎𝑎

 

Góc nghiêng cơ thể chính là góc nghiêng trục lớn của ellipse so với phương nằm 
ngang, hay chính là t. 

Tuy nhiên, tác giả nhận thấy rằng vùng foreground thu được từ phân tách vùng 
chuyển động trong một số trường hợp bị ảnh hưởng rất nhiều bởi nhiễu. Một số 
trường hợp khác có thể không thu được foreground tại thời điểm người ngã vừa 
chấm dứt chuyển động, trong khi thông tin về hình dáng cơ thể tại ngay thời 
điểm này là rất quan trọng cho việc xác định ngã. Vì vậy luận văn này đề xuất 
sử dụng MHI cho xác định hình dáng cơ thể. Cụ thể như sau: 

Từ MHI, sử dụng ngưỡng để tách lấy vùng điểm ảnh có giá trị lớn hơn ngưỡng. 
Ngưỡng được chọn qua thực nghiệm sao cho kết quả không quá sai khác so với 
hình dạng người chuyển động. Sau đó vùng điểm ảnh thu được sử dụng thay thế 
cho foreground trong quá trình xác định fitting ellipse. Kỹ thuật này giúp khai 
thác thông tin lịch sử chuyển động trong khoảng thời gian ngắn từ MHI, nhờ đó 
fitting ellipse thu được trở lên ổn định hơn rất nhiều. 
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Hình 3.15.  Minh họa sự thay đổi hình dạng cơ thể khi ngã: Ảnh bên trái, AR = 

0.29 khi đi lại thông thường; ảnh bên phải, AR = 0.58 khi ngã 

 Phát hiện ngã 

Việc phát hiện ngã phải trải qua phân tích trong suốt hành trình ngã, kể từ khi 
xuất hiện chuyển động nhanh bất thường cho đến khi không xuất hiện chuyển 
động sau khi ngã. Trình tự như sau: 

Khi phát hiện chuyển động nhanh đột ngột với hướng chuyển động < 1800, hệ 
thống tiếp tục theo dõi các khung hình tiếp theo trong khoảng 50 khung hình 
(tương đương với 2s với tốc độ 25fps). Nếu có chuyển động hương xuống dưới 
sau đó (tương ứng với góc chuyển động nằm trong vùng màu xám minh hoạ ở 
Hình 3.16), tiếp theo là tỉ lệ AR vượt ngưỡng, góc nghiêng trục lớn vượt ngưỡng 
thì có thể xác định có thể là một tình huống ngã. Sau thời điểm đó, theo dõi tiếp 
trong 25 khung hình tiếp theo, nếu không phát hiện chuyển động hoặc chuyển 
động nhỏ thì kết luận xảy ra ngã. Nếu một trong các điều kiện kể trên không 
được thỏa mãn sau 50 khung hình thì không cảnh báo và tiếp tục theo dõi. 

 
Hình 3.16.  Quy ước về góc trong xác định hướng chuyển động và góc nghiêng cơ 

thể 
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CHƯƠNG 4.  

THÍ NGHIỆM VÀ ĐÁNH GIÁ 

 Tập dữ liệu và phương pháp đánh giá hiệu quả thuật toán 

4.1.1. Tập dữ liệu thực nghiệm 

Tập dữ liệu thực nghiệm cho các nghiên cứu phát hiện ngã do phòng thí nghiệm 
Le2i cung cấp [28] bao gồm 221 videos, được quay ở môi trường trong nhà, kích 
thước 320x240 với tốc độ khung hình 25fps, bao gồm 4 phần riêng biệt, tương 
ứng với 4 môi trường hoàn toàn khác nhau. Bảng 4.1 dưới sẽ đây mô tả về 4 tập 
đó. 

Bảng 4.1.  Bảng mô tả các tập dữ liệu thực nghiệm 

Datasets Videos Falls 
Lecture-room 27 14 
Coffee-room 70 62 
Home 60 33 
Office 64 17 

4.1.2. Phương pháp đánh giá độ hiệu quả của giải thuật 

Tính hiệu quả của giải thuật được đánh giá bởi chỉ số khôi phục (Recall), tỉ lệ 
chính xác (Precision), và hệ số điều hòa F-measure. 

 Cài đặt thí nghiệm 

Để xác thực hiệu quả của các kỹ thuật đề xuất, tác giả thực hiện 4 thí nghiệm 
riêng biệt, trong đó 3 thí nghiệm đầu tiên lần lượt không áp dụng một kỹ thuật 
được giới thiệu. Ở thí nghiệm cuối cùng, tất cả các kỹ thuật được sử dụng. Cụ 
thể như sau: 

• Thí nghiệm thứ nhất: Không sử dụng MHI trong đo lường hình dáng cơ 
thể mà đã được mô tả trong phần 3.4.2 

• Thí nghiệm thứ 2: Sử dụng phương thức tính hướng gradient thông 
thường được đề xuất tại [33] thay cho phương thức giới thiệu tại phần 12) 
của mục 3.3.1 



 25 
• Không áp dụng thông tin chuyển động trọng tâm để hạn chế lỗi trong 
ước lượng độ lớn chuyển động sử dụng MHI, mô tả tại phần 13) của mục 
3.3.1 

• Áp dụng tất cả các kỹ thuật được đề xuất. 

 Kết quả và thảo luận 

Mỗi bộ dữ liệu cần đặt các ngưỡng giá trị cho các đặc trưng khác nhau do các 
đặc điểm môi trường, khoảng cách và vị trí đặt camera khác nhau. Các ngưỡng 
này được xác định thông qua thực nghiệm để đạt được kết quả tốt nhất. 

Bảng 4.2 dưới đây trình bày các kết quả thí nghiệm đối với từng tập dữ liệu. Các 
dòng từ 1 đến 4 tương ứng với các thí nghiệm 1 đến thí nghiệm 4 đã được mô tả 
ở phần trước của chương này.  

Bảng 4.2.  Kết quả thực nghiệm  

Datasets  Thí nghiệm  Recall(%)  Precision(%)  F-measure  

Lecture-
room  

1  92.86  81.25  0.867  
2  92.86  92.86  0.929  
3  100  82.35  0.903  
4  100  93.33  0.965  

Coffee-
room  

1  88.71  94.83  0.917  
2  82.26  100  0.903  
3  70.97  100  0.83  
4  90.32  94.92  0.926  

Home  
1  87.88  93.55  0.906  
2  87.88  100  0.935  
3  72.73  96  0.828  
4  93.94  96.88  0.954  

Office  
1  82.35  77.78  0.8  
2  64.71  73.33  0.688  
3  52.94  52.94  0.529  
4  82.35  87.50  0.848  

Trong các thí nghiệm, thí nghiệm thứ 4 luôn cho giá trị Recall và F-measure cao 
hơn hẳn các thí nghiệm khác. Tốc độ xử lý của giải thuật đạt 90fps. 
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CHƯƠNG 5.  

KẾT LUẬN VÀ HƯỚNG PHÁT TRIỂN 
Qua quá trình thực hiện luận văn, tác giả đã tiến hành tìm hiểu lý thuyết tổng 
quan về lĩnh vực xử lý ảnh số và thị giác máy, có cơ hội tiếp cận với một số giải 
thuật học máy. Tác giả cũng đi sâu vào tìm hiểu các giải thuật thị giác máy quan 
trọng như giải thuật trừ nền, giải thuật trích chọn một số đặc trưng quan trọng 
như góc, điểm bất biến, đặc trưng SIFT, SUFT, v.v.., có hiểu biết cơ bản về các 
dạng bài toán thuộc ngành thị giác máy, qua đó làm nền tảng cho quá trình học 
tập nghiên cứu tiếp theo của bản thân trong lĩnh vực này. 

Về mặt thực tiễn, luận văn này đã giới thiệu một phương thức tự động phát hiện 
ngã dựa trên việc kết hợp các đặc trưng chuyển động như hướng và độ lớn, với 
các đặc trưng về sự thay đổi hình dáng cơ thể. Luận văn cũng đã đề xuất một số 
cải tiến trong giải thuật MHI, đề xuất sử dụng đặc điểm chuyển động trọng tâm 
cơ thể để cải thiện kết quả đo lường chuyển động dựa trên MHI. Điểm mấu chốt 
của phương thức được đề xuất là là thông qua phân tích đặc điểm thực tế của 
quá trình ngã dựa trên quan sát kỹ lưỡng, từ đó có thể khai thác hợp lý các đặc 
trưng đã trích rút được. Việc đưa ra dự đoán về việc ngã không dựa trên giá trị 
của các đặc trưng trong cùng một thời điểm, mà dựa trên quan sát giá trị các đặc 
trưng này trên toàn bộ khoảng thời gian tương ứng với hành động ngã, từ khi 
bắt đầu xuất hiện chuyển động nhanh bất thường đến khi không xuất hiện chuyển 
động sau ngã. 

Các ngưỡng được xác định thủ công dựa trên suy luận từ các đặc điểm của việc 
ngã và quá trình quan sát các video thử nghiệm. Với việc lựa chọn tập dữ liệu 
thực nghiệm với nhiều môi trường khác nhau, điều kiện ánh sáng khác nhau, vị 
trí và góc độ camera được đặt khác nhau, kịch bản ngã phong phú và được xen 
giữa bởi các hoạt động thông thường hằng ngày, kết quả đạt được của luận văn 
là hết sức khả quan. 

Các trường hợp nhận diện sai lầm chủ yếu là do nhiễu, do thay đổi ánh sáng đột 
ngột hoặc do người di chuyển quá gần ống kính camera, khiến kích hoạt chức 
năng tự động đo sáng của camera, ảnh hưởng đến giải thuật phân tách vùng 
chuyển động. Một số trường hợp nhận diện nhầm các hành động như nằm, ngồi 
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dứt khoát. Để giải quyết các vấn đề trên, tác giả dự kiến tìm hiểu các giải pháp 
trừ nền phù hợp hơn nữa, giúp loại trừ trường hợp camera điều chỉnh độ sáng, 
bổ xung các kỹ thuật phát hiện vùng đầu người (head detection) và kỹ thuật giới 
hạn vùng quan tâm (inactivity zone) trong các nghiên cứu tiếp theo. Ngoài ra, 
để mở rộng phạm vi của bài toán trong trường hợp bối cảnh có nhiều hơn một 
người, tác giả dự định tìm hiểu các kỹ thuật theo vết đối tượng (object tracking) 
cho việc cải tiến phương thức đã đề xuất. 

Kết quả nghiên cứu và kỹ thuật được đề xuất đồng thời cũng được trình bày 
trong bài báo [51] gửi hội thảo quốc tế SoICT và đã được chấp nhận. 
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