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.Ⅰ 서론1)

스테레오 비젼 시스템을 위한 표적물체의 배경 분리

고 정 환

Ko, Jung Hwan

<Abstract>
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.Ⅱ 시차정보를 이용한 배경분리

시차정보의 추출방법2.1
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그림 제안된 배경분리 블록도< 1>
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시차정보의 보상2.2
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그림 에피폴라 선상의 대응 블럭 탐색도< 2>
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그림 모폴로지 서클 매트릭스< 3>
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.Ⅲ 실험 결과 및 고찰

실험 구성3.1.
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그림 시뮬레이션 프로그램의 블록도< 4>
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그림 실험에 사용된 스테레오 카메라 시스템< 5>
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그림 검출된 시차지도< 7> 그림 오류시차 보상 후< 8>
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그림 스테레오 카메라를 이용한 실험영상< 6>
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결과 고찰3.2.
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표 기저함수의 오류 시차< 1> BMA

.Ⅴ 결론

그림 기저함수 오류 블록< 11> BMA
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