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 In this study of object recognition, The edge of all pixel can be get after 

elimination of noises on the screen by the edge orientation histogram. And with 

the threshold value, the decisions are made(follows by decision of edge for 

distinguishing) whether those pixels are edge or not. After generating the edge 

orientation histogram on the decided pixels, object recognition should be done 

in comparison between the edge orientation histogram, driven by mapping on 

the 36 saving area of all those pixels produced, and model screen.

 It's very sensitive to the variation of lights and the size of the subjects because 

the physical recognition of edge orientation histogram generally depends on the 

distribution of those pixels. Therefore, it requires a lot of practices, and the 

video images need to be processed with normalization to make their size even.

 The edge orientation histogram use the value of the pixel image so the process 

is very sensitive to the noises. In this paper, noises has been detected and 

removed to retain a certain recognition level.

 The method, using the edge of the histogram suggested by this these, 

performs very fast, and produces reliable recognition rate in object recognition. 
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However, because it is using the value of the pixel, in a complex background 

conditions, like with objects with color or objects in the video stacking, there is 

a lot difficulties in recognition. There is a plan to solve these problems and to 

develop more stable object recognition algorithms in the future.
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ⅠⅠⅠⅠ    서론서론서론서론

1.1 1.1 1.1 1.1 연구 연구 연구 연구 배경배경배경배경

 급격하는 컴퓨터 기술의 발전과 더불어 이미지, 그래픽, 오디오, 미디어 등을 활용한 

많은 정보들이 쏟아져 나오며, 패턴인식 같은 인간의 지각 능력을 본떠서 만든 프로그

램에 의하여 컴퓨터가 도형이나, 문자, 음성 따위를 식별하는 일이나 신경망 이론을 

바탕으로 인간의 시각, 청각 등과 유사한 지능적인 처리가 가능하도록 개발하는 컴퓨

터 등 다양하게 연구 되고 있다.

 산업이 급속하게 발전하는 환경에서 자동화된 물체 인식 시스템의 개발은 생산 라인, 

의료 및 군사 등 여러 분야에서 노동 인력을 대처할 수 있는 중요한 위치를 차지하고 

있다. 특히, 부품조립 및 검사, 군사장비 등과 같은 물체를 자동적으로 인식하기 위한 

연구는 컴퓨터 비전과 로봇비전 분야로 나누어져 있다. 그리고 이러한 연구에서는 컴

퓨터에 감지된 물체가 무엇인지를 판단하고, 판단 결과를 이용하여 프로그램 된 대로 

적절한 임무를 수행할 수 있는 능력을 제공해 줌으로써 사람이 할 수 있는 시각 능력

을 컴퓨터에 부여해 주고자 하는 연구가 진행되고 있다.

 일반적인 물체 인식 기법은 인식하고자 하는 물체가 특정 짓는 불변의 특징에 의존한

다. 그러나 이러한 물체의 특징은 물체가 다른 물체와 접해 있거나 겹쳐짐에 의해 소

실되므로 정확한 인식이 불가능하게 된다. 이러한 특징 소실 현상은 컴퓨터 비전 응용 

및 공장 자동화 분야서 중요한 문제로 대두되고 있으며, 특징 소실 문제를 해결하기 

위해 중복 물체 인식에 대한 인식 기법이 필요하다.

 일반적으로 이미지에 대한 많은 특정 정보를 컴퓨터에 저장시켜 이를 기반으로 물체

를 인식하는 방법을 이용한다. 이는 이미지에 인식하고자 하는 물체 이미지 특징을 추

출하여 데이터베이스에 저장하고, 입력 영상으로부터 추출된 특징들과 모델물체를 비

교하여 인색해 내는 방법이다.

 이미지에서 물체 인식에는 인식하고자 하는 이미지의 특성과 그 이미지들의 기하학적 

연관 관계를 표현하는 특징들의 기술 문제 그리고 복잡한 배경과 물체간의 정합문제 

및 겹쳐진 이미지의 인식 등이 가장 중요하게 다루어져야 할 사항이다.



- 2 -

1.2 1.2 1.2 1.2 물체 물체 물체 물체 인식 인식 인식 인식 관련 관련 관련 관련 연구연구연구연구

1.2.1 1.2.1 1.2.1 1.2.1 신경회로망을 신경회로망을 신경회로망을 신경회로망을 이용한 이용한 이용한 이용한 물체 물체 물체 물체 인식인식인식인식

 물체를 구성하고 있는 각 선형선소에 대한 국부특징량이므로 각 모델을 구성하고 있

는 선형선조들 사이에는 서로 유사한 선형선소들이 다수 존재하게 되어 인식의 애매성

이 발생한다. 또한, 유사한 국부특징량들로 이루어져 있기 때문에 각 특징들이 특정 

공간상에 혼재해 있게 되어 신경회로망의 학습시 수렴특성이 좋지 못하게 되고, 더불

어 신경회로망의 특성을 결정짓는 경계 구분능력의 저하를 가져오게 되어 인식률이 저

하되는 문제접이 발생한다. 이 문제를 보완하기 이해서는 신경회로망이 다단연결된 물

체인식시스템을 구성하게 한다. 구성된 물체인식 시스템은 2개의 신경회로망으로 이루

어져있으며, 첫 번째 회로망 에서는 개략적인 인식을 위한 과정으로서 대국적인 모델 

단위의 정보를 출력 하도록 한다. 또한, 두 번째 회로망은 첫 번째 신경회로망의 출력

을 입력층의 입력으로 하여, 첫 번째 회로망의 개략적인 인식에서 발생하는 오인식의 

영향을 최소화 하고, 보다 향상된 인식 결과를 얻도록 하는 최종인식 과정 회로망이 

된다. 그림에서 첫 번째 신경회로망의 입력층에 나타난 출력 M1, M2, M3는 각 모델

을 표현한 것이며, 인식된 결과를 나타낸다.

【그림 1-1】신경회로망에 의한 물체인식시스템의 구성
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 물체 인식 시스템에 의한 물체인식 과정을 크게 NET1의 출력결정, NET 의 출력 결

정으로 나눌 수 있으며, 세부적으로 살펴보면 다음과 같다.

 먼저 첫 번째 신경회로망에 의한 모델단위의 출력을 결정한다. 즉, 출력 y에 관련하

는 어떤 입력변수 x1,x2,x3…xin을 설정하면, 회로망의 입력중에 주어지는 입력데이터 

x1=(x1,x2,x3…xin)가 되고, 여기서는 입력변수의 I번째 데이터가 된다. 다음으로 입력 

변수에 대한 출력데이타를 결정하기 위해 입출력 데이터를 n개로 분할하고 신경회로

망에 의해 학습시킨다. 즉 예를 들어 2개의 입력변수에 대한 3개의 출력 변수를 결정

하는 NET 1의 출력결정과정 예를 그림1-1에 나타내었으며 다음과 같다.

【그림 1-2】출력변수의 결정 예

 먼저 3층 신경회로망의 입력층의 입력데이타 중의 하나를 x1=(0.2 0.15)라 하면 이 

입력데이타를 3개로 하여, (M1, M2, M3)=(1,0,0)으로 함으로서 신경회로망의 입력층

과 출력층의 데이터가 결정된다. 다음으로, 결정된 입력데이터와 출력데이터를 각각 

신경회로망의 입력층의 입력과 출력층의 교사 데이터로 주어 오차 역진파 학습 알고리

즘으로 학습을 행한다. 따라서, 학습이 끝난후 주어진 데이터(학습데이터)이외의 미지 

데이터를 신경회로망의 입력층에 넣으면, 미지 데이터에 대한 출력 값이 결정된다.

 다음으로, 첫 번째 신경회로망에 의해 결정된 출력 값을 이용하여, 두 번째 신경회로

망의 출력을 결정한다. 두 번째 신경회로망에 있어서 입력은 첫 번째 신경 회로망의 

출력인 모델 정보와 선형선소의 국부특징량을 동시에 이용한다. 또한 출력을 모델단위

의 인식결과를 나타내도록 하고, 첫 번째 과정과 같이 오차 이진파 학습 알고리즘에 

의해 학습한 후 미지터에 대한 두 번째 신경회로망의 출력을 결정함으로써 최종인석 

결과를 나타내도록 한다.
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 따라서, 이 과정은 첫 번째 신경회로망의 출력을 두 번째 신경회로망의 입력으로 다

시 적용하기 때문에 결과적으로는 입력으로 제시되는 입력패턴에 대한 특징량의 증가

를 가져온다. 이것은 인식대상에 대한 특징표현의 다양화를 가져오기 때문에 인식의 

효율성을 제공한다. 또한, 다단 결함된 신경회로망의 성능을 살펴보기 위해 각각의 신

경회로망에 대한 수렴 특성을 그림1-3에 학습횟수대 오차의 관계로서 나타내었다. 그

림에서 알 수 있듯이 NET 1에서의 열화된 수렴특성이 NET 2를 거치면서 향상된 특성

을 보이고 있다.

 전처리과정은 물체 인식을 위한 특징추출과 모델형성으로 이루어지고,  인식과정은 

신경회로망에 의한 물체인식시스템에 의해 이루어진다.

【그림 1-3】실험의 전체 흐름도

 인식실험을 위한 영상의 입력은 그림자 및 물체 표면의 반사와 같은 잡음의 영향을 

허용 하기 위해 자연조명하에서 받아들여졌으며, 실험은 IBM PC-AT호환 기종에서 C

언어로 수행되었다. 물체인식은 단독 물체인식과 중복 물체인식으로 나누어 실험하였

으며, 물체인식시 물체의 변형에 따른 인식결과를 알아보기 위해 크기 및 형태 변형이 

일어난 미지영상에 대해서도 실험하였다. 실험에 사용된 3개의 모델영상은 프라이어, 

가위 및 스패너와 같은 공구로서 256X256화소 크기로 구성되었다. 
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1.1.2 1.1.2 1.1.2 1.1.2 지식기반의 지식기반의 지식기반의 지식기반의 물체인식물체인식물체인식물체인식

 영상물체에 대응되는 모델 물체시각을 찾는 탐색시간은 모델 데이터베이스에 저장되

는 모델 물체시각의 수가 많아질수록 그에 비례해서 증가하게 된다. 이와 같은 문제점

을 해결하기 위해 모든 물체들을 몇 개의 클래스 및 클래스 으로 분류 한다.

 영상물체들을 클래스로 분류하게 되면 영상물체에 가장 잘 대응되는 모델 물체시각을 

찾기 위해 모든 모델 물체시각을 찾아 볼 필요 없이, 영상 클래스에 대응하는 모델 클

래스내의 모델 물체시각 만율 찾아보면 되기 때문에 영상물체를 빨리 인식 할 수 있

다.

 영상 클래스를 형성하기 위해서는 먼저 영상에서 prior object를 설정해야 한다. prior 

objcet의 설정은 각 물체들마다 다른 물체와 인접되어 있는 횟수를 비교하여 그 횟수

가 많은 물체에 우선순위를 부여하고, 우선순위가 높은 물체들을 prior object SPosc(1

≤mc≥m)로 채택하는 방식으로 이루어진다. 영상물체 SPOsc를 인식한 다음 조건을 만

족하는 영상물체 SOi들로 영상 클래스 SCLsc를 형성한다.

    a. a. a. a. 모델 모델 모델 모델 클래스 클래스 클래스 클래스 수에 수에 수에 수에 따른 따른 따른 따른 영상 영상 영상 영상 클래스 클래스 클래스 클래스 형성 형성 형성 형성 방법방법방법방법

  (1) 한 개의 클래스가 선택된 경우

【그림 1-4】한 개의 모델 클래스가 선정된 경우
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 위에서와 같이 영상클래스를 형성하고 나면, 영상 클래스 내의 각 물체는 가설과 검

증과정을 거쳐서 인식된다. 이때 입력영상에서 선정된 클래스에 속하는 물체들 중 인

식 되지 못하는 물체가 있을 수 있다. 즉 영상 물체 SPO1에 이루는 클래스는 SCL1이

고, 이에 대응되는 모델 클래스는 MCL1이다.

 이때 SCL1에 속하는 영상물체 SOk가 인식 되지 못하는 경우, 만일 SOk가 영상물체 

SPO2와도 상대적 위치관계 fRL를 만족한다면 SO는 물체 SOp2가 이루는 클래스 

SCL2에 속한다고 보고 인식을 한다. 이와는 달리 물체 SOk가 영상의 모든 prior 

bbject들과 fRL(SPOsc, SOk) = NULL을 만족하면 SOk는 클래스에 포함되는 물체로 

판단 한다.

【그림 1-5】한 개의 모델 클래스가 선택된 경우

 (2) 두 개 이상의 클래스가 선정된 경우

 영상의 한 prior objcet SPO1을 인식할 때 다른 물체에 의한 부분적인 가려짐 등으로 

인하여 인식이 부정확해질 수 있는데 이와 같은 경우에는 물체 SPO1이 두 개 이상의 

모델의 prior objcet로 인식 될 수 있다. 이에 따라 두 개 이상의 모델 클래스가 선정

되는 경우가 있다. 즉, 영상 클래스 SCL1에 실제 대응되는 모델 클래스는 MCL1이지만 

MCL2도 클래스 SCL1에 대응된다고 잘못 판단할 수 있다. 이와 같은 경우 하나의 모

델 클래스를 선택해서 이에 대응되는 클래스를 형성 한다.

 (3) 모델 클래스의 설정이 잘못된 경우
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 입력 영상의 한 클래스가 대한 모델 클래스가 잘못 설정 되는 경우가 발생할 수 있

다. 즉, 한 클래스 내에서 인식되지 못한 물체가 입력영상의 다른 prior object와 상대

적 위치관계를 가지고 있지 못하면서 클래스 에 속하는 물체들도 인식되지 못하는 경

우를 말하는데. 이때에는 모델 클래스의 설정을 다시 하게 된다.

1.1.3 1.1.3 1.1.3 1.1.3 속성문법에 속성문법에 속성문법에 속성문법에 의한 의한 의한 의한 물체 물체 물체 물체 인식인식인식인식

 구론적 인식방법은 1950년에 이미 Chomsky에 의해 정립된 형식언어 이론을 바탕으

로 1960년대 이후 급속한 발전을 이른 방법으로, 패턴의 구조적인 면에 중점을 두어 

패턴원소로 나타내고, 이 패턴원소들의 조합으로 표현된 전체 패턴을 생성규칙에 따라 

분석, 파악함으로써 패턴을 인식을 한다. 그러나 이 방법은 잠음이 있는 패턴을 다루

는데 약하고, 수치적 정보를 이용하지 못하므로 크기가 다르거나, 방향이 틀린 패턴의 

인식에 있어서 매우 많이 생성규칙을 필요로 하게 되어 복잡성을 배제할 수 없다.

 이상과 같이 물체인식에 있어서 어느 한 방법에 의한 경우의 복잡성 및 모호성을 배

제하기 위해 이 두 가지의 접근방법을 결합하여 종합적인 패턴인식을 하기위한 연구가 

1970년대 말에부터 시작되었다.

【그림 1-6】인식시스템의 구성도
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 패턴을 구성하는 각 패턴원소에 크기를 갖는 속성을 부여하고 속성에 대해서는 결정

론적 인식방법을, 패턴구조에 대해서는 구론적 인식 방법을 적용한 속성문법을 도입하

여 종합적인 패턴인식과 상태묘사를 할 수 있도록 하였다.

 속성분법이 강체로 된 물체가 조정되어 변화되었거나, 크기가 다른 경우 및 방향이 

달라진 경우에 대한 효율적인 이식 방법을 제공하였고 우선적인 판단기준을 설정하기 

위한 Rale generation 및 패턴 원소 추출을 포함하는 Parsing 방법을 도입하여 인식시

스템을 효율성을 증대시킬 수 있다.
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1.3 1.3 1.3 1.3 논문의 논문의 논문의 논문의 구성구성구성구성

 본 논문은 자연 영상에서 실시간으로 물체를 인식하기 위해서 에지 방향성 히스토그

램 알고리즘을 적용하였고, 에지 방향성 히스토그램을 생성하기 위해서 영상으로부터 

노이즈 제거 및 에지 추출과 에지 방향성 히스토그램을 생성 하여 모델 물체와 비교하

여 효과적인 물체 인식을 고찰하였다.

 본 논문은 다음과 같은 구성되었다.

1장에서는 연구배경, 물체 인식 관련연구, 논문의 구성을 설명하였다.

2장에서는 전체 시스템의 개요를 설명하였다.

3장에서는 물체 영상의 정규화를 위한 노이즈 검출을 설명하였다.

4장에서는 물체 인식을 위한 에지 검출, 에지 방향성 히스토그램 생성을 설명하였다.

5장에서는 본 논문의 실험 결과를 기술하였다.

마지막으로, 6장에서는 본 논문의 결론에 대하여 기술하였다.
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ⅡⅡⅡⅡ    전체 전체 전체 전체 시스템 시스템 시스템 시스템 개요개요개요개요

 본 논문에서 제안하는 물체 인식 시스템은 이미지 영상에서 물체만을 인식하도록 수

행한다.

 첫 번째로 입력 받은 이미지를 노이즈를 제거하고, 두 번째는 노이즈를 제거한 이미

지의 에지를 검출한다. 세 번째로는 영상의 히스토그램 평활화를 이용하는 단계이고, 

네 번째는 영상을 정규화 하고, 마지막에는 물체를 인식한다.

[그림 2-1] 전체 시스템

 전처리에 해당하는 부분은 물체를 인식하기 위해 영상에서 노이즈 제거한다. 인식 

부분에서는 노이즈의 제거한 영상의 에지를 구하여 에지 방향성 히스토그램을 생성 

하여 데이터베이스의 물체를 비교하여 물체 인식을 수행 한다.
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ⅢⅢⅢⅢ    물체 물체 물체 물체 영상의 영상의 영상의 영상의 정규화정규화정규화정규화

3.1 3.1 3.1 3.1 노이즈 노이즈 노이즈 노이즈 검출검출검출검출

 그레이 영상에서의 노이즈 검출은 모폴로지 기법을 이용한다. 모폴로지는 영상 전처

리 작업이나 초기 객체분류 등 또는 이러한 처리 뒤에 이어서 물체의 내재된 구조를 

명확히 하는데 이용된다. 모폴로지 기법에는 침식, 팽창, 제거, 채움 4가지로 나눠지는

데 독립적으로 사용하여 효과를 얻을 수도 있지만 대부분의 영상처리 기법에서와 마찬

가지로 4가지의 방법을 조합하여 사용하는 것이 더욱 효과적일 경우가 많다.

3.1.1 3.1.1 3.1.1 3.1.1 침식침식침식침식(Erosion) (Erosion) (Erosion) (Erosion) 연산연산연산연산

 침식 연산은 배경에 대한 배경을 확장시키고 물체의 크기를 축소하는 역할을 한다. 

침식 연산은 주로 물체와 배경사이의 스파크 잡음 제거와 같이, 전체 영상에서 아주 

작은 물체를 제거하거나 또는 전체 영상에서 배경확장에 따른 물체를 축소하는 역할을 

한다. Z
2
 내의 집합 A와 B에 대해, B에 의한 A의 침식은 [식3-1]과 같이 정의 할 수 

있다. 

                               AθB={x∣(B)x⊆ A}                        [식 3-1]

 [그림 3-1]에서는 M이라는 글자를 볼 수 있을 것이다. 자세히 보면 M 주변에 점선

이 보이는데 이점선이 원래의 M 글자 부분이다. [그림 3-1]에서는 원래 점선 크기의 

글자 M의 주변 픽셀이 삭제되어 형태적으로 축소된 결과를 보여준다. 다시 말하면 최 

외각의 한 픽셀만큼 없어 진 것으로 될 것이다.

 좀더 구체적으로 살펴보면 [그림 3-2]에서는 원 영상과 침식된 영상을 0(검정색)과 

1(흰색)으로 표현한 것으로서 2진 형태의 영상임을 알 수 있다. 원 영상에서 침식작용

이 되었을 때는 영상의 최 외각 한 픽셀의 흰색(1)부분이 검정색(0)으로 대치되었음을 

알 수 있다.
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[그림 3-1] 침식이 적용된 이미지

[그림 3-2] 원 영상과 침식 영상

 침식 연산을 프로그램으로 하려면 매번 수식에 의해서 침식연산을 수행하는 것도 좋

지만 마스크 연산을 사용하는 것이 더 쉬운 방법이다. 

 본 논문에서 사용할 마스크는 3×3의 마스크로 물체의 명도 값을 255로 설정하고 배

경의 명도 값을 0으로 설정할 경우 [그림 3-3]과 같은 구조를 갖는다.

 마스크의 연산방법은 침식 마스크가 입력 영상 위를 차례로 지나갈 때의 효과를 생각

해 보자. 3×3 마스크가 영상 위를 지나갈 때 원 영상의 3×3씩 계산이 이루어지는데 

원 영상의 3×3의 픽셀 값과 3×3 마스크의 픽셀 값이 정확히 일치하지 않으면 결과 

영상의 다시 할당되는 가운데 명도 값은 0(검정색)이 들어가 물체의 축소가 일어난다. 

마찬가지로 마스크와 원 영상의 3×3 블록과의 픽셀을 비교한 것이 정확히 일치할 경

우에는 255(흰색)가 할당된다.
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255 255 255

255 255 255

255 255 255

[그림 3-3] 침식 마스크

 [그림 3-4]에서는 침식 기법을 그림으로 나타낸 것으로 침식 마스크와 원 영상의 

3×3 부분 영역과의 비교 후 새로운 값을 할당하는 마스크 연산 방법을 설명해 주고 

있다.

[그림 3-4] 침식 마스크의 연산 방법

 침식 영상의 몇 가지 예를 들어보면 [그림 3-5]는 간단한 영상으로 침식 연산의 특

징을 더욱 잘 나타내주는 그림이며 배경색인 어두운 부분이 강조되어 진다는 점이다. 

침식연산의 응용은 매우 다양하며 알고리즘의 수정으로 더욱 좋은 결과를 얻을 수 있

다.
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[그림 3-5] 원 영상과 침식 연산 후의 결과 영상

 [표 3-1]은 본 논문에서 구현한 침식 연산 구현한 프로그램 소스입니다.

void CPCADoc::Erosion()

{

unsigned char temp[3][3]={0,0,0,0,0,0,0,0,0};

unsigned char mask[3][3]={0,0,0,0,0,0,0,0,0}; //마스크

int sum=0,x=0,y=0,min=1000;

  for( y=0;y<256;y++)

  {

for( x=0;x<256;x++)

{

for(int row=0;row<3;row++)

{

for(int column=0;column<3;column++)

{

temp[row][column]=m_OpenImg[row+y][column+x];

}

} //이미지 분리.3x3

for(int i=0;i<3;i++)

{

for(int j=0;j<3;j++)

{

sum=temp[i][j]+mask[i][j]; //픽셀단위 더하기



- 15 -

[표 3-1] 침식 연산 구현

3.1.2 3.1.2 3.1.2 3.1.2 팽창팽창팽창팽창(Dilation) (Dilation) (Dilation) (Dilation) 연산연산연산연산

 팽창 연산은 물체의 최 외각 픽셀을 확장시키는 역할을 한다. 그러므로 물체의 크기

는 확장되고 배경은 축소된다. 팽창 연산은 물체 안의 홀과 같은 빈 공간을 메우는 역

할을 하거나 서로 짧은 거리만큼 끊어진 영역을 연결시켜준다. [그림 3-6]은 팽창 연

산 마스크를 나타낸다.

0 0 0

0 0 0

0 0 0

[그림 3-6] 팽창 연산의 마스크

 이 마스크는 흰색 물체의 둘레에 한 픽셀을 더하는 역할을 하는데 3×3 마스크와 똑

같은 영역을 가지는 영역에 대하서는 값을 바꾸지 않으며 1개 이상의 서로 픽셀이 존

재할 경우 마스크의 가운데 픽셀에 흰색 값을 할당하는 역할을 한다.

 팽창 연속을 계속하게 되면 흰색 값을 가진 물체의 확장으로 배경 영역이 없어지게 

된다. [그림 3-7]은 최 외각 픽셀이 확장된 팽창 영상을 나타내고 있다.

if(min>sum)min=sum;//minimum value 픽셀찾기

}

}

m_ResultImg[1+y][1+x]=min;

sum=0;

min=1000;

}

}

}
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[그림 3-7] 팽창이 적용된 이미지

 또한 [그림 3-8]은 검정색(0) 배경과 흰색(1) 물체를 표현하여 팽창 연산의 예를 보

여주고 있다. 이것은 침식 연산과 매우 잘 비교되는 그림이라 할 수 있을 것이다. 이 

그림은 떨어져 있던 물체를 붙여주는 역할을 하는 팽창 연산의 특징을 나타내고 있다. 

물론 너무 멀리 떨어져있는 물체끼리는 붙지 않겠지만 가까이 있는 물체는 흰색 픽셀

의 확장으로 두 영역이 연결된다.

 [그림 3-8] 원 영상과 팽창 영상

 [그림 3-9]은 사각형 물체의 흰 픽셀이 확장되어 물체 안이 검정색 배경이 축소됨을 

보여준다.

 [그림 3-9] 원 영상과 팽창 연산후의 결과 영상



- 17 -

 [표 3-2]은 본 논문에서 구현한 침식 연산 구현한 프로그램 소스입니다.

[표 3-2] 팽창 연산 구현

void CPCADoc::Dilation()

{

unsigned char temp[3][3]={0,0,0,0,0,0,0,0,0};

unsigned char mask[3][3]={0,0,0,0,0,0,0,0,0};

int sum=0,x=0,y=0,max=(-1000);

for( y=0;y<256;y++)

{

for( x=0;x<256;x++)

{

for(int row=0;row<3;row++)

{

for(int column=0;column<3;column++)

{

temp[row][column]=m_OpenImg[row+y][column+x];

}

}//이미지 분리.3x3

for(int i=0;i<3;i++)

{

for(int j=0;j<3;j++){

sum=temp[i][j]+mask[i][j];

if(max<sum)max=sum;

}

}

m_ResultImg[1+y][1+x]=max;

sum=0;

max=(-1000);

}

}

}
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3.1.3 3.1.3 3.1.3 3.1.3 제거제거제거제거(Opening) (Opening) (Opening) (Opening) 연산연산연산연산

 제거 연산은 침식 연산 다음에 팽창연산을 바로 사용하는 알고리즘이다. 즉, 원영상

을 침식 연산으로 영상의 최 외각을 한 픽셀씩 없애고 다시 팽창 연산으로 최 외각을 

한 픽셀씩 확장시키는 방법이다.

  언뜻 보기에 한 픽셀씩 없애고 다시 확장시키면 원래의 영상이 될 것 같지만 전혀 

그렇지 않다. 침식 연산을 사용한 영상은 원 영상의 크기를 잃어버리는 단점을 가지고 

있지만 제거 연산은 침식 연산으로 미세한 잡음을 제거하고 다시 팽창 연산을 수행함

으로 원 영상의 크기를 유지할 수 있다.

 제거 연산의 마스크는 침식 연산과 팽창 연산의 마스크를 번갈아 적용하면 되는데 알

고리즘 역시 두 연산자을 차례로 수행한 것과 동일하다. [그림 3-10]은 제거 연산 마

스크를 나타낸 것이다.

1 1 1 0 0 0

1 1 1 0 0 0

1 1 1 0 0 0

[그림 3-10] 제거 연산 마스크

 다음으로 제거연산을 0과1의 조합으로 표현한 [그림 3-11]은 침식과 팽창한 후의 

모습을 예상할 수 있게 해준다.

[그림 3-11] 원 영상과 제거 영상
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 [표 3-3]은 본 논문에서 구현한 침식 연산 구현한 프로그램 소스와 [그림 3-12]은 

제거 연산 실험 결과 입니다.

[표 3-3] 제거 연산 구현

[그림 3-12] 제거 영상 실험결과

void CPCADoc::Opening()

{

Erosion();

for(int y=0; y<256; y++)

{

for(int x=0; x<256; x++)

{

m_OpenImg[y][x]=m_ResultImg[y][x];

}

}

Dilation();

}
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3.1.4 3.1.4 3.1.4 3.1.4 채움채움채움채움(Closing) (Closing) (Closing) (Closing) 연산연산연산연산

 채움 연산은 제거 연산의 반대의 기능을 가지고 있다. 물론 침식 연산과 팽창 연산을 

적당히 조합하여 쓰는 것은 같지만 조합순서가 제거 연산과 반대이다. 채움 연산은 팽

창 연산으로 물체의 확장을 수행한 뒤 침식 연산으로 다시 축소 연산을 행한다.

 이 채움 연산은 확장이 먼저 일어나므로 작은 홀들은 메꾸어 지고 축소 작용 때에 원

영상의 크기로 복원된다. 채움 마스크는 [그림 3-13]와 같다. 그리고 [그림 3-14]은  

0과 1로 나타낸 채움 연산의 보기이다. 마찬가지로 형태를 유지한 팽창과 침식의 결과

를 보여준다.

1 1 1

0 1 1 1

1 1 1

[그림 3-13] 채움 연산 마스크

[그림 3-14] 원 영상과 채움 영상

  [표 3-4]은 본 논문에서 구현한 침식 연산 구현한 프로그램 소스와 [그림 3-15] 

제거연산 실험 결과입니다.

void CPCADoc::Closing()

{
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[표 3-4] 채움 연산 구현

[그림 3-15] 채움 연산 실험결과

Dilation();

for(int y=0; y<256; y++)

{

for(int x=0; x<256; x++)

{

m_OpenImg[y][x]=m_ResultImg[y][x];

}

}

Erosion();

}
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4. 4. 4. 4. 물체 물체 물체 물체 인식인식인식인식

 

 영상으로부터 특정한 물체를 분리하는 일은 컴퓨터 비전이나 인식 등 많은 분야에서 

기본적인 부분이면서도 중요하다. 그러나 배경 이미지 영상에서 물체의 형상을 추출하

여 산술적 차이만을 비교하여 물체의 형상을 인식을 하는 것은 쉽지 않은 일이다. 본 

논문에서는 이미지 영상에서 물체 인식하기 위해 간단하고 빠른 알고리즘(에지 방향성 

히스토그램)을 제안 했다.

 이미 입력된 이미지 영상은 전처리 과정을 통해 모폴로지 기법을 이용하여 제거 연산

(Opening) 연산으로 노이즈를 제거하였다. 이번 물체 인식 단계에서는 편미분 연산을 

통해서 물체의 에지를 검출하여 에지 방향성 히스토그램을 생성하고, 추출된 물체 영

역을 모델 물체와 비교, 판단하여 물체를 인식하는 단계이다.

[그림 4-1] 물체 인식 시스템

 입력 영상에서 특별한 물체를 대표하는 특정 벡터 형성하기 위하여 임계값을 이용하

여 방향성 히스토그램을 생성하고 모델 물체와 비교하여 판단하여 물체를 인식한다.

[그림 4-1]은 본 논문에서 제안한 물체 인식 시스템을 보여주고 있다.
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4.1 4.1 4.1 4.1 에지 에지 에지 에지 검출검출검출검출

 에지는 영상 안에서 영역의 경계(예를 들면 대상물과 배경)를 나타내는 특징으로 픽

셀 밝기의 불연속 점(픽셀의 밝기가 갑작스럽게 변하는 점)을 나타낸다. 예를 들자면 

증명사진에서 사람의 얼굴과 뒷 배경과의 경계선은 픽셀들의 밝기가 갑작스럽게 변하

게 되는데 이를 에지라고 말한다. 에지는 영상 안에서 있는 물체의 윤곽에 대응되며 

많은 정보를 가지고 있고 물체의 위치, 모양, 크기, 표면의 무늬 등에 대한 정보를 알

려준다. 어린 시절에 동전 백원을 종이 밑에 깔고 연필로 신나게 긁으면 종이 위에 대

략적인 백원의 모양인 할아버지의 얼굴이 나타났다. 그때의 에지만 으로도 물체의 위

치나 모양, 크기 등을 알 수 있었던 것과 같은 원리라고 생각해도 틀리지는 않을 것이

다.

 우리들이 보는 물체의 정보, 즉 저 물체가 어떻게 생겼는가는 그 물체의 안쪽 면을 

보는 것이 아니고 그렇다고 물체의 바깥쪽 면만 보는 것도 아니다. 그것은 바로 물체

의 안쪽 면과 물체의 바깥쪽 면 사이에 있는 것은 빛이 반사하는 정도가 물체와 배경

과의 경계를 사이에 두고 밝기 차가 눈에 띄게 나타나기 때문이다.

 이 밝기 차로 우리는 물체와 배경을 구분하게 된다. 만약에 아주 어두운 곳에서는 물

체의 경계가 없어지므로 우리는 물체와 배경을 인식하지 못하는 것이다. [그림 4-2]

은 이러한 픽셀의 급작스러운 밝기변화에 의한 에지의 예를 나타낸 것이다.

[그림 4-2] 에지의 개념
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 앞에서 언급했듯이 에지는 영상 안에서 상당한 밝기의 차이가 있는 곳이고 이것은 대

개 물체의 경계에 해당하는 곳이므로 대개 픽셀 값의 불연속이나 픽셀 미분 값의 불연

속 점에 존재한다. 영상에서의 불연속 점은 다음과 같이 분류할 수 있다

 - 스텝 불연속 점 : 영상의 밝기가 갑자기 변하는 곳

 - 라인 불연속 점 : 영상의 밝기가 갑자기 변화하나 조금 지나면 다시 돌아오는 곳

 스텝 불연속 점에 해당하는 에지를 스텝 에지(step edge)라고 하고, 라인 불연속 점

에 해당하는 연산을 라인 에지(line edge)라고 한다.

 보통 에지 검출 연산을 하기 전에 잡음을 제거하기 위하여 잡음제거 연산을 시행하는 

경우가 많은데(예를 들어 Canny filter가 에지 추출 전 잡음제거의 예가 될 수 있다. 

먼저 잡음을 제거하기 위하여 잡음제거 필터를 수행한 뒤 에지를 검출하는 순서를 따

른다.) 이럴 경우 잡음제거 연산의 영향으로 픽셀의 값의 변화가 둔화된다. 즉 픽셀 

값의 급격한 변화가 완만한 변화로 바뀌게 되는데 이러한 경우 스텝 에지는 램프 에지

(ramp edge)로 변하고 라인 에지는 루프 에지(roof edge)로 변한다. 그림에서 이러한 

에지들을 일차원적인 모습으로 보여주고 있는데 밝기 변화의 차이를 쉽게 느낄 수 있

다. 이들의 밝기는 모두 일정한 거리에 걸쳐서 변화된다. 특별히 아주 작은 잡음과 같

은 에지들을 사전에 미리 제거함으로써 원하고자하는 물체의 큰 윤곽을 알아내는 곳에 

자주 사용되어진다.

[그림 4-3] 밝기의 변화에 따른 에지의 종류

 에지에 해당하는 픽셀을 구하는 방법을 에지 검출이라고 하며, 현재까지 여러 방법이 

제안되어 있다. 에지 검출 기법도 에지의 종류에 따라 달라진다. 각 에지 검출 방법은 

나름대로 장단점을 가지고 있으며 어떤 에지 검출법은 한 응용 분야에서는 좋은 결과

를 나타내지만 다른 응용에서는 좋지 않은 결과를 나타낼 경우도 있다. 

 간단히 예를 들면, 어떤 오래된 사진이 있는데 사람얼굴뿐 아니라 먼지 같이 생긴 잡
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음이 많이 있으면 보통은 이런 사진에서 에지만 추출하는 경우는 드물지만 잡음을 없

앤 뒤 에지를 구한 다음 원래 영상에 더하면 사진이 좀 더 확실히 나타나는 경우 가 

있다. 모든 영상처리가 마찬가지이지만 이론은 있을지 몰라도 다른 애플리케이션 개발

과는 달리 처리할 대상마다 기법을 변형하고 응용하여 좀 더 좋은 영상을 얻게 된다.

 아래의 [그림 4-4]은 밝기 변화에 의한 에지의 기울기를 나타내고 있다. 급격한 밝

기 변화를 보이는 경우 기울기 값이 크며 점차적으로 변하는 경우 기울기가 완만해짐

을 대략적으로 나타내어 주는 그림이다.

    

[그림 4-4] 밝기 변화에 의한 에지의 기울기 변화

 그러면 에지를 검출하기 위해서는 편미분 연산자 계산에 근거한다. [그림 4-5]은 앞

에서 살펴본 [그림 4-4]과 비슷한 그림인데 밝기변화에 의한 에지의 기울기 변화량 

그래프에서 1차 미분한 결과와 2차 미분환 결과를 살펴볼 수 있는데 [그림 4-5]의 

(a)는 어두운 배경에 밝은 줄무늬 영상과, 이 영상의 수평 주사선을 따라 나타낸 밝기 

값인 윤곽 파형 그래프와 이 파형을 1차, 2차 미분한 값을 위에서 아래로 나타내고 있

다.

 [그림 4-5]의 (a)에서 밝기변화 값의 파형을 1차 미분한 그래프를 살펴보면 밝기변

화 파형의 앞부분 기울기가 양이므로 미분한 값 역시 음의 값을 나타내고 있다. 또한 

일정하게 밝기의 변화가 없는 수평 부분에서는 0의 값을 나타내고 있다. 2차 미분의 

파형 그래프를 살펴보면 에지의 어두운 부분에 속하는 변이 부분에 대해서는 양의 값

을, 에지의 밝은 부분에 속하는 변이 부분은 음의 값을 나타낸다. 마찬가지로 일정한 

밝기 값을 가진 영역에서는 0의 값을 보이고 있다. 이것은 다음과 같은 의미를 나타낸

다. [그림 4-5]의 (b)역시 마찬가지로 생각하면 될 것이다.
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[그림 4-5] 미분연산자에 의한 에지의 파형

4.1.1 4.1.1 4.1.1 4.1.1 편미분 편미분 편미분 편미분 연산자연산자연산자연산자

 영상에서의 그라디언트의 크기를 구하면 에지를 구할 수 있게 된다. 에지는 영상의 

밝기 값이 급격히 변화하는 부분에 존재하므로 그라디언트의 크기가 큰 곳이 에지라고 

말 할 수 있다. 1차 미분 또는 2차 미분 파형에서 밝기의 차가 급격히 변화하는 곳에

서 그라디언트의 크기가 크게 나타난다. 그라디언트의 크기를 구하는 방법은 다음과 

같다.

① 먼저 기울기 벡터를 구한다.

                        ∇  









                         [식 4-1]

② 이 벡터의 크기를 구한다

                           ∇  ∇  


                 [식 4-2]
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 이 식은 계산 량도 적고 직관적인 판독이 가능하다. 그라디언트의 방향 역시 중요한 

값인데 방향값은 영상 안의 여러 개의 에지로 구분되어진다. 그라디언트의 방향값은 

[식 4-3]에 의해서 구해진다.

                              

                      [식 4-3]

 [식 4-2]과 [식 4-3]에서 주의해야할 점은 영상의 특징은 좌표평면인 2차원 형태를 

갖기 때문에 미분도 x축과 y축으로 각각 미분해 주어야 한다. 물론 신호처리와 같은 

영역은 1차원이므로 한번만 행하여도 만족한다.

4.1.2 4.1.2 4.1.2 4.1.2 마스크마스크마스크마스크(MASK)(MASK)(MASK)(MASK)

 에지 검출 방법에는 여러 가지가 있지만 미분 연산자의 역할을 해주는 여러 가지 마

스크들이 나와 있다. 이러한 마스크는 [식 4-2]과 [식 4-3]와 같은 수학적인 조건을 

만족하며 동일한 효과를 갖는다.

 마스크란 영상 안에서 일정 부분에 위치시키기 위한 일종의 행렬 모양의 구조체 이

다. 주로 3×3, 5×5, 16×16 등과 같은 정방 행렬을 많이 쓰는데 [그림 4-6]에서 

3×3 마스크의 예를 보여 주고 있다. 하나의 좌표 값은 하나의 픽셀을 나타고 있다.

(-1,-1) (-1,0) (-1,1)

(0,-1) (1,1) (0,1)

(1,-1) (1,0) (1,1)

[그림 4-6] 마스크
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본 논문에서 3×3 마스크를 이용한 방법은 원 영상에 이 마스크를 겹쳐서 왼쪽부터 오

른쪽으로 위에서 아래 방향으로 진행하면서 계산한 뒤 계산된 값을 (0,0)자리인 중심

에다가 다시 할당함으로써 출력영상을 얻는다. [그림 4-7]에서 진행방법을 나타내고 

있다.

[그림 4-7] 원 영상에서 3×3 마스크의 진행방향

 [표 4-1]은 본 논문에서 에지 검출을 구현한 프로그램 소스와 [그림 4-8] 에지 검

출한  실험 결과입니다.

void CPCADoc::Sobel()

{

int centerValue1=0;

int centerValue2=0;

int sum=0;

unsigned char m_tmpImg[258][258];

int mask1[3][3]={ -1,0,1,

              -2,0,2,

                  -1,0,1};

int mask2[3][3]={ 1,2,1,

              0,0,0,

                    -1,-2,-1};
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[표 4-1] 에지 검출 구현

[그림 4-8] 에지 검출 실험 결과

for(int k=1; k<257; k++){

for(int l=1; l<257; l++){

m_tmpImg[k][l]=m_OpenImg[k-1][l-1];

}

}

for(int row=0; row<256; row++){

for(int column=0; column<256; column++){

for(int i=0; i<3; i++){

for(int j=0; j<3; j++){

centerValue1 += m_tmpImg[i+row][j+column]*mask1[i][j];

centerValue2 += m_tmpImg[i+row][j+column]*mask2[i][j];

}

}

sum=abs(centerValue1)+abs(centerValue2);

if(sum>255)sum=255;

m_ResultImg[row+1][column+1]=(unsigned char)sum;

centerValue1=0;

centerValue2=0;

sum=0;

}

}

}
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4.2 4.2 4.2 4.2 에지 에지 에지 에지 방향성 방향성 방향성 방향성 히스토그램 히스토그램 히스토그램 히스토그램 생성생성생성생성

  에지 방향성 히스토그램을 이용하면 이미지의 특정 정보로 사용할 수 있다. 에지 방

향성 히스토그램을 생성하기 위해서는 먼저 에지를 추출해야 하는데 이미 전 단계에서 

이미지 영상에 대한 에지를 추출하였다. 이미지로부터 추출한 에지를 가지고 에지의 

방향성을 이용하여 에지 방향성 히스토그램을 생성한다. 

 이미지 영상 안에 있는 에지를 추출하게 되면 실질적으로 에지가 아닌 부분에서도 에

지값을 갖게 된다. 따라서 특정 픽셀이 에지인지 아닌지를 판별하는 과정이 필요하다. 

특정 픽셀이 에지인지 아닌지를 판별하기 위해서 임계치에 따라 에지로 판정된 픽셀만

을 대상으로 16단계의 방향으로 에지 방향성 히스토그램을 [식 4-5]에 의해 생성한

다. 

                      
 

 



                        [식 4-4]  

                                [식 4-5] 

 임계값은 객체와 배경을 구분해 주는 중요한 역할을 수행한다. 임계값이 너무 높게

결정되면 물체에 관한 정보를 잃어버리게 되고 너무 낮게 주어지면 배경의 일부분이 

객체 영역으로 판단되는 오류를 갖게 된다.

 [그림 4-9]은 임계값(Th)에 따른 영상 변화의 예를 보여주고 있다. (b)의 경우 임계

값을 너무 낮게 주어 배경 부분도 움직임이 존재하는 객체 영역으로 판단되었으며, 

(c)의 경우는 임계값이 너무 높아 움직임 정보를 잃어버리게 되어 객체 영역이 너무 

작게 표현되었다. (d)는 적절한 임계값에 의해 비교적 객체 영역을 잘 구분하고 있다.

  

       (a) 입력 영상         (b) Th=25          (c) Th=84      (d) Th=42       

[그림 4-9] 임계값에 따른 에지 영상
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 [표 4-2]은 본 논문에서 에지 방향성 히스토그램을 구현한 프로그램 소스와 [그림 

4-10]은 에지 방향성 히스토그램 생성 입니다.

[표 4-2] 에지 방향성 히스토그램 생성 구현

void CPCAView::OnOHisto() 

{

CPCADoc* pDoc = GetDocument();

ASSERT_VALID(pDoc);

for(int i=0;i<36;i++) {pDoc->bin[i]=0;}

for(int x=0; x<256; x++)

{

for(int y=0; y<256; y++)

{

if(pDoc->m_ResultImg[x+1][y] != pDoc->m_ResultImg[x][y])

{

int binnumber = (unsigned int)(

(double)atan((double)(pDoc->m_ResultImg[x][y+1]-

                                              pDoc->m_ResultImg[x][y])

/(double)(pDoc->m_ResultImg[x+1][y] - 

pDoc->m_ResultImg[x][y]))*36/PI + 18);

pDoc->bin[binnumber]++;

}

else pDoc->bin[35]++;

}

}

Invalidate();

}
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[그림 4-10] 에지 방향성 히스토그램 생성

178;219;290;247;241;250;219;211;351;128;2

55;268;350;348;489;637;865;900;4099;929;6

84;628;464;525;428;367;238;717;303;337;33

9;262;311;308;286;47865;

442;546;481;434;253;488;303;259;775;115;2

56;335;545;307;558;775;1023;1871;5210;80

0;669;682;415;699;533;481;246;1553;563;59

6;766;467;706;754;576;40054;

[그림 4-11] 에지 방향성 히스토그램 생성 실험 결과
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ⅤⅤⅤⅤ    실험 실험 실험 실험 결과 결과 결과 결과 및 및 및 및 결론결론결론결론

 실험은 펜티엄 듀얼 코어 1.8GHz에 메모리 1G를 가진 PC에서 수행하였으며, 구현한 

프로그램은 Visual C++를 사용하여 구현하였다.

 본 논문에서는 에지 방향성 히스토그램을 사용하여 물체를 인식 시스템을 구현하였

다.

5.1 5.1 5.1 5.1 실험 실험 실험 실험 결과결과결과결과

 실험에 사용된 실험 영상은 [그림 5-1]에서와 같다.
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[그림 5-1] 실험 영상

 실험 영상의 크기는 256×256으로 정규화 하여 사용하였다. [그림 5-2]은 본 논문의 

구현 시스템에서 영상을 불러온 장면이다.

[그림 5-2] 물체 인식 시스템에서 모델 영상 Load
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5.1.1 5.1.1 5.1.1 5.1.1 노이즈 노이즈 노이즈 노이즈 제거제거제거제거

 노이즈를 제거하기 위해서는 [전처리I]-[Opening]메뉴를 클릭하여 입력한 영상의 노

이즈 제거한다. [그림 5-3]은 영상의 노이즈를 제거한 장면이다.

[그림 5-3] 노이즈 제거

[그림 5-4] 노이즈 제거 실험 결과
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5.1.2 5.1.2 5.1.2 5.1.2 에지 에지 에지 에지 추출추출추출추출

 에지를 추출하기 위해서는 [전처리II]-[Edge Detection]메뉴를 클릭하여 노이지를 

제거한 영상의 에지를 추출한다. [그림 5-5]은 영상의 에지를 장면이다.

[그림 5-5] 에지 추출

[그림 5-6] 에지 추출 실험 결과
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5.1.3 5.1.3 5.1.3 5.1.3 에지 에지 에지 에지 방향성 방향성 방향성 방향성 히스토그램 히스토그램 히스토그램 히스토그램 생성생성생성생성

 에지를 추출하기 위해서는 [전처리II]-[Orientation Histogram]메뉴를 클릭하여 에지

를 추출한 영상의 에지 방향성 히스토그램을 생성한다. [그림 5-7]은 에지 방향성 히

스토그램을 생성한 장면이다.

[그림 5-7] 에지 방향성 히스토그램 생성

[그림 5-8] 방향성 히스토그램
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5.1.4 5.1.4 5.1.4 5.1.4 물체 물체 물체 물체 인식인식인식인식

 에지를 추출하기 위해서는 [인식]-[물체인식]메뉴를 클릭하여 입력받은 에지 방향성 

히스토그램에서 얻어진 픽셀을 모델물체와 비교하여 인식한다. [그림 5-9]은 물체 인

식 실험 결과를 생성한 장면이다.

[그림 5-9] 물체 인식 실험 결과

[그림 5-10] 모델 물체의 데이터베이스
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 인식률을 측정하기 위해 실험 영상을 각각 20개, 50개, 100개의 단위로 모델 물체와 

비교하여 [그림 5-12]와 같이 실험 하였다.

[그림 5-12] 인식률 측정

 인식률을 측정하여 [표 5-1]과 같은 인식률을 보였다. 

        알고리즘

영상 개수
인식 개수 성공률 실패률 비고

20개 19개 95% 5%

50개 47개 94% 6%

100개 91개 91% 9%

[표 5-1] 물체 인식 실험 결과
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ⅥⅥⅥⅥ    결론결론결론결론

 물체 인식을 하기위해 본 논문에서는 에지 방향성 히스토그램이라는 방법을 이용하여 

입력 받은 영상에서 노이즈를 제거한 후 에지를 구한다. 다음으로 특정 픽셀이 에지인

지 아닌지를 판별하기 위해 임계값에 따라 에지로 판정한다. 판정된 픽셀을 대상으로 

에지 방향성 히스토그램을 생성하여 얻어진 픽셀들을 36저장소에 매핑하고 픽셀들의 

수로부터 얻어진 방향성 히스토그램을 모델영상과 비교하여 물체를 인식하게 된다.

 에지 방향성 히스토그램을 이용한 물체 인식은 픽셀 값의 분포를 이용하기 때문에  

복잡한 배경, 노이즈, 크기, 조명 변화에 대해서 매우 민감하다. 그러므로 많은 학습 

이미지가 필요하게 되고 영상의 크기를 모두 일정하게 맞추는 정규화 과정이 필요하게 

된다.

 물체 인식을 하는데 있어 본 논문에서 제안한 에지 방향성 히스토그램은 수행속도가 

빠르며 매우 안정적인 인식률을 보였다. 그러나 복잡한 배경, 노이즈, 크기, 조명 변화

에서 인식은 매우 어려움이 있다. 향후에는 이런 문제를 해결하여 보다 안정적인 물체 

인식 알고리즘을 연구 및 개발할 계획이다.
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논문제목

한글 : 에지 방향성 히스토그램을 이용한 실시간 물체 인식 시스템

영어 : The Object Recognition System uing                          

       RealTime Orientation Histogram

  본인이 저작한 위의 저작물에 대하여 다음과 같은 조건아래 조선대학교가 저작물을
이용할 수 있도록 허락하고 동의합니다.

-다 음 -
1.저작물의 DB구축 및 인터넷을 포함한 정보통신망에의 공개를 위한 저작물의 복제,
기억장치에의 저장,전송 등을 허락함

2.위의 목적을 위하여 필요한 범위 내에서의 편집ㆍ형식상의 변경을 허락함.다만,
저작물의 내용변경은 금지함.

3.배포ㆍ전송된 저작물의 영리적 목적을 위한 복제,저장,전송 등은 금지함.
4.저작물에 대한 이용기간은 5년으로 하고,기간종료 3개월 이내에 별도의 의사
표시가
없을 경우에는 저작물의 이용기간을 계속 연장함.

5.해당 저작물의 저작권을 타인에게 양도하거나 또는 출판을 허락을 하였을 경우에는
1개월 이내에 대학에 이를 통보함.

6.조선대학교는 저작물의 이용허락 이후 해당 저작물로 인하여 발생하는 타인에 의한
권리 침해에 대하여 일체의 법적 책임을 지지 않음

7.소속대학의 협정기관에 저작물의 제공 및 인터넷 등 정보통신망을 이용한 저작물의
전송ㆍ출력을 허락함.

동동동의의의여여여부부부 :::동동동의의의((( ○○○ ))) 반반반대대대((( )))
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