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Abstract

  In this paper, we survey various Robust Object 

Recognition Algorithms. One of the core technologies 

for local feature detector is Scale Invariant Feature 

Transform. And we compared several algorithms 

with SIFT based on IPP technology. As a result, 

the conversion of source codes using IPP is sped 

up. And this will be more improved recognition 

speed using SIMD Instructions.    

I. 서론 

  이동 로봇에서 물체 인식은 일반적으로 카메라의 위

치변화, 조명의 변화, 물체의 회전, 복잡한 배경, 다른 

물체의 의한 가려짐과 같은 외부적인 요인 때문에 인

식 성능이 떨어진다. 이러한 문제점을 해결하기 위해 

다양하게 변하는 외부 환경 속에서 강인하게 물체를 

인식하기 위한 연구가 진행되고 있다. 특히 특징 기반 

물체인식 연구 가운데 영상의 크기와 회전에 강인한 

특성을 지닌 SIFT(Scale Invariant Feature Trans- 

form)[1] 알고리즘이 제안되었고, Mikolajczyk[5]의 실

험에서 SIFT 알고리즘을 기본으로 하는 다양한 방법

들이 우수한 성능을 가짐을 보여 주었다.

  본 논문에서는 SIFT 서술자를 기반으로 하여 성능

과 속도를 개선하기 위해 이루어 지고 있는 연구 흐름

을 분석하였다. 또한 실험을 통하여 Lowe[1]가 제공하

는 Binary 실행 파일과 PCA-SIFT[3], SURF[4], 그리

고 최적화된 알고리즘의 IPP(Intel Integrated Perform 

-ance Primitives) 로 구현된 경우의 수행시간 및 성능

을 비교하였다.

II. 본론

  SIFT 기술자의 성능 개선 방향은 크게 두 가지로 

나누어 살펴 볼 수 있다. 하나는 보다 강인하고 일반

적인 성능(Performance)을 가질 수 있는 기술자를 표

현하는 것이며, 다른 하나는 특징점 추출과 추출된 특

징점을 바탕으로 표현되는 기술자 및 기술자를 통한 

정합의 과정의 수행 시간을 최소화 하는 측면이다

2.1 성능 개선 방향(Performance)

  SIFT 기술자는 영상의 크기, 회전, 조명의 변화에도 

우수한 정합 성능을 가지고 있다. 하지만 카메라의 이

동이나 영상의 회전에 따른 시점 변화에 대해서는 취

약한 정합 성능을 보여준다. SIFT 가 보여주는 영상의 

시점 변화에 따른 취약한 정합 성능을 Yan ke[3]는 

PCA-SIFT를 이용하여 개선된 성능을 보여 주고 있

다. PCA-SIFT는 SIFT 기술자의 정합 성능을 유지하

면서 영상의 시점 변화에 대한 성능을 높이기 위해 

PCA(Principle Compo-nent Anlaysis)를 적용하여 새

1055



2008년도 대한전자공학회 하계종합학술대회 제31권 제1호

로운 기술자를 생성한다. 128차원을 사용하는 SIFT 기

술자보다 적은 차원으로 특징점 기술자를 구성하였기 

때문에 데이터 베이스의 공간적인 이득과 정합 시 빠

른 수행 성능을 가질 수 있다. 

  또한 기본적인 SIFT 기술자는 계층 기반으로만 물

체 인식을 접근하고 컬러 영상을 고려하지 않아 회색 

영상을 바탕으로 이루어진 모호한 물체를 인식하는데 

있어 에러를 발생 시킬 확률이 높다. 이러한 문제점을 

해결하기 위해 컬러의 그래디언트 변화를 이용한  

CSIFT 기술자나 CCH(co-occurrence histogram)[4]을 

이용하여 컬러 정보를 이용 할 수 있다.

  

2.2 속도 개선 방향(Speed)

  PCA-SIFT와 같이 기술자의 차원을 줄이려는 연구

와 함께 특징점 추출에 관한 방법을 개선하여 속도를 

개선하려는 연구가 진행 되고 있다. Mikolajczyk[5]에

서 다양한 특징점 추출에 관한 비교 연구가 이루어 졌

다. SURF[3]는 식 (1) 과 같이 적분된 이미지 형태의 

값을 바탕으로  Fast-Hessian 검출 방법을 제안하였

고, Haar wavelet 의 반응 값을 이용하여 방향 및 기

술자를 구하였다. 이를 통해 특징점 검출과 기술자 생

성 및 매칭의 시간을 감소 시켰다.
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여기서   는 이미지를 나타내고,   는 누적 값으로 

구성된 새로운 이미지를 나타낸다. 

 

Ⅲ. 실험 결과

  실험은 800× 640 크기의 Graphty 이미지[6]를 

Mikolajczyk[5]의 성능 평가 방법을 이용하였고, Intel 

Core 2 Duo 2.4GHz 프로세서에서 이루어 졌다. 
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그림 1. 특징점 검출 방법에 따른 수행 속도 비교

그림 1은 일반적인 DoG(Difference of Gaussian) 검출 

방법과 SURF에서 사용된 Fast-Hessian 및 

Hessian-Laplace, 그리고 IPP로 구현된 DoG의 수행 

속도를 비교하였다. IPP로 구현된 DoG(Difference of 

Gaussian) 검출 방법이 그림 2 에서처럼 성능을 보장

하면서 빠른 수행 속도를 보여주고 있다.

그림 2. Graphty 영상[5]의 Reall, 1-Precision 그래프

Ⅳ. 결론 및 향후 연구 방향

  본 논문에서는 물체 인식의 과정은 독립적이기 보다

는 지역정보와 전역정보를 함께 이용하고, 흑백과 컬

러 정보를 함께 이용하며 동시에 성능과 속도를 개선

하기위한 방향으로 서로 연계되어 연구되어 지고 있음

을 분석 하였다. 또한 SSE(Streaming SIMD Extensi- 

ons)를 기반으로 하여 구성된 IPP를 이용하여 물체의 

특징점을 찾고 기술자를 구하는 방식을 재구성하였다. 

이를 통해 안정된 성능을 보장함과 동시에 고속화된 

알고리즘의 구현이 가능하였다.

  추후 다양한 특징점 검출 방법의 결합과 SIMD 기술

을 적용하기 위한 효과적인 데이터 재배열등이 이루어

지면 빠르게 움직이는 이동로봇의 물체 인식 기술에 

적용 할 수 있을 것으로 보인다.  
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