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요   약 
 

본 논문에서는 중요도 지도를 만드는 상향식 방법 중 대표적 기법인 Itti 의 제안 방식[1]이 지닌 문제점을 
보완한다. Itti 방식의 경우 여러 특징 지도를 단순한 선형 결합을 통해 중요도 지도를 만들어 내므로 중요 영역이 
명확하지 않은 단점을 가지고 있기 때문에, 모든 특징 지도를 사용하지 않고 상대적으로 비효율적인 특징 지도를 
배제하는 방법과 중요 영역을 더 강조하기 위해 색의 유사도를 이용하는 방법을 제안하고 그 결과를 비교한다. 

 
1. 서론 
1

 

중요도 지도(saliency map)는 생체 공학, 전산학을 비롯해 
컴퓨터 공학에 이르기 까지 다양한 학문 분야에서 다뤄지고 
있는 주제이다. 단순 이미지 처리라기 보다는 인간의 시각적, 
생물학적 특징을 실험을 통해 모델링하고 시각으로 들어오는 
입력 영상이 사람에게 어떻게 인지되는가를 다루기 때문이다. 
또한 중요도 지도를 통해 얻은 기초 정보를 통해 물체 감지, 
컨텐츠 인식을 통한 영상 크기 변경, 관심 영역(region-of-
interest)의 썸네일 확대 등 다양한 방면에서 활용이 가능하다. 

중요도 지도를 만들어 내는 방법은 다양하게 제시되고 
있다. 크게는 상향(bottom-up) 방식[1,2,3]과 하향(top-
down) 방식[4] 그리고 이 두 가지가 결합된 하이브리드 
방식[5]으로 나뉜다. 상향 방식의 경우는 시각신경으로 
들어오는 자극을 생물학적 요소 별로 나누어 병렬로 특징 대비 
등을 이용하며, 하향 방식의 경우는 자연 통계학, 특징 견본 
정합(feature-template match)등을 이용한다. 하이브리드 
방식은 위 두 방식의 특성을 결합한 것이다. 

본 논문의 구성은 다음과 같다. 2 절에서는 기존 방식 
중에서도 Itti 방식의 내용과 단점을 설명하고, 3 절에서는 Itti 
방식의 단점을 보완하기 위해 제안하는 기법을 설명한다. 
마지막으로 4 절에서는 제안한 기법을 적용하여 적용 결과를 
비교 및 확인한 후, 결론을 맺는다. 

 

2. 기존 방식 
 

본 논문에서 기본으로 다루는 방식은 외부의 정보 없이 
이미지 자체만을 분석하여 중요도 지도를 만들어 내는 상향 
방식이며, Itti 의 방법[1]은 상향 방식 중 대표적인 방식이다.  
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Itti 는 입력 영상을 밝기(intensity), 색, 방향성 등의 
성분으로 나누고 각각을 다양한 비율의 크기를 갖는 가우시안 
피라미드(Gaussian pyramid)로 분해한 후 평면간 중심-
주변(center-surround) 차이와 정규화를 통해 특징 
지도(feature map)를 획득한다. 그리고 각 지도의 다른 크기의 
평면간 결합 및 정규화를 통해 눈에 잘 띄는(conspicuous) 
지도를 만들어 낸다. 최종적으로는 각 지도를 선형 결합 
함으로써 중요도 지도를 만들며, 후보군들 중 승자 독식 
(winner-take-all) 방식을 적용해 관심(attention) 영역을 
찾아낸다. 

Itti 방식의 단점은 다음 두 가지를 들 수 있다. 

첫째, 특징지도를 만들 때 사용되는 특징 중 하나인 
방향성의 경우, 0°, 45°, 90°, 135°의 네 가지 방향에 대해 
가보(Gabor)필터를 사용하기 때문에 연산 량의 증가를 
유발하고, 다른 평면과의 선형 결합으로 인해 방향성 특징 
지도의 영향은 제한적이다.  

둘째, 눈에 잘 띄는 지도는 모든 특징 지도의 결과를 평균, 
분산 등의 관계를 통해 각 평면 별 가중치 값을 계산하게 된다. 
이 때 평면에 따라서는 대부분의 픽셀 값이 0 혹은 255 에 
가까운 극한 값을 갖지만 소수 개의 반대 극한 값(255 혹은 
0)을 갖는 픽셀이 존재하면 가중치가 커져 최종 결과에 
상대적으로 큰 영향을 미치게 된다. 

 

3. 제안하는 기법 
 

본 논문에서는 Itti 방식의 단점을 보완한다. 첫 번째로 
방향성 특징을 제외하고, 두 번째로 남은 평면 중에서 다른 
평면의 결과에 영향을 주지 않거나 영향이 적은 평면을 
계산에서 제외시킴으로써 계산 량의 감소를 이끌어 낸다.  

색의 강도(IT)와, 적녹(RG), 황청(BY) 세 개의 평면 중 
제외시킬 한 개의 평면을 판단하는 기준 및 순서는 아래와  
같다. 첫 번째 조건에 맞는 평면이 없다면 두 번째 조건에 맞는 
평면을 제외하고, 두 번째 조건도 만족하는 평면이 없으면 세 
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번째 조건을 만족하는 평면을 제외하는 방식이다. 만약 두 번째 
조건을 만족하는 평면이 2 개 이상일 경우는 세 번째 조건을 
통해 배제할 평면을 선택하여 최종적으로 2 개의 평면만을 
이용하여 중요도 지도를 만들게 된다. 

1) 최대값이 상대적으로 작은 평면 

smallest(Gmax_IT, Gmax_RG, Gmax_BY) 

2) 극대값의 평균값이 극한인 평면 

find_abnormal(LB, UB, Lavg_IT, Lavg_RG, Lavg_BY) 

3) 극대값의 분산 대 극대값의 평균의 비가 최소인 평면 

smallest(Lvar_IT/Lavg_IT, Lvar_RG/Lavg_RG, Lvar_BY/Lavg_BY) 

위에서 사용된 기호는 다음과 같이 정의된다. 입력 영상을 
8x8 블록으로 나누어 각 블록의 max 값은 Lmax(극대값), 
Lmax 중 가장 큰 값은 Gmax(최대값), Lmax 의 평균과 분산은 각각 
Lavg, Lvar 이다. 그리고, smallest 는 세 값 중 가장 작은 값을 
갖는 평면을, find_abnormal 는 세 값 중 상한(UB)과 하한(LB) 
사이의 영역에 들어가지 않는 비 정상적인 평면을 찾는 
함수이며, 상한과 하한은 각각 Gmax 중 최대 값의 95%와 5% 
이며 이 값은 실험적으로 구한 값이다. 

특징 지도는 흑백(gray color)의 분포가 산재되어 있는 
특성이 있기 때문에 중요도 지도를 만들 때 정보를 제공하지 
않고 잡음으로 작용할 수 있다. 따라서, 본 논문에서는 위 
조건을 확인하기 전에 아래 수식 (1)과 같은 가중치 적용을 
통해 색의 유사도를 이용해 중요 영역을 강조한다. 유사한 색 
값을 갖고 있는 픽셀 간의 거리를 고려하여 밝은 색이 
모여있는 곳에서는 더 밝게, 어두운 색이 모여있는 쪽은 더 
어둡게 만들어준다. 

௣ܹ ൌ 	∑
ூሺ௣ሻூሺ௤ሻ

ௗ೛೜
௤∈௉,௤ஷ௣              (1) 

위 수식에서 Wp 는 영상의 p 위치에 적용되는 가중치 
계수이다. Wp 는 p 주변의 유사한 색 값을 갖는 임의의 점 
q 와의 거리 (dpq)와는 반비례, p 와 q 위치에서의 값 I(p), 
I(q)와는 비례한다. 

 

4. 실험 결과 및 결론 
 

실험에서 사용된 원본 영상은 가로 방향 및 세로 방향이 
모두 사용되었으며, 가로 방향의 입력 영상은 400x300 이다. 
Itti 방식의 출력 영상 [6]의 크기가 50x38 로 약 1/8 로 
축소되어 상대적으로 작으며, 제안 방식은 512x512 로 
일정하다. 

2 절에서 제안한 기법을 적용한 결과로 생성된 중요도 
지도를 Itti 의 알고리즘을 적용한 중요도 지도와 비교한 결과를 
그림 1 에 도시한다. 왼쪽은 원본 영상, 가운데는 Itti 방식의 
결과이며, 오른쪽은 제안 방식 결과이다. 입출력 영상의 가로 
세로 길이와 화상비가 동일하지 않아 용이한 비교를 위해 가로 
대 세로의 비율을 모두 1:1 로 표현했다. Itti 방식이 제안 
방식의 결과 영상에 비해 정밀도가 떨어지고, 여러 특징의 
통계적 특성을 일괄적으로 반영하여 국부적인 부분까지 강조가 
되기 때문에 중요 영역을 제대로 표현하지 못하는 단점을 재차 
확인 할 수 있다. 반면에 제안 방식이 상대적으로 중요 영역을 
명확하게 표시해주는 것을 확인 할 수 있다. 

      

      

      

      

       

그림 1. 중요도 지도 비교 
(좌) 원본 영상,  (중) Itti 방식[1],  (우) 제안 방식 

 
본 논문에서는 상향 방식 중요도 지도를 효율적으로 

생성하는 방법을 제안하였다. 제안하는 기법에서는 특징지도의 
개수를 줄여 연산 량을 줄이고, 주변 픽셀과의 거리를 이용해 
색의 유사도를 구하여 이 값을 이용해 가중치를 줌으로써 Itti 
방식에 비해 중요 영역이 더 명확하게 드러나는 것을 확인할 
수 있었다. 
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