
18

이동되는 목표물을 3차원 영상에 중심화시키는 

회전 직각 스테레오 비젼 시스템

(The Spinning Right-angle Stereo Vision System to Center the Shifted Object 

on the 3-Dimensional Image)

서춘원*

(Choon-Weon Seo)

Abstract

In this paper, we proposed the spinning right-angle stereo vision system to center the shifted

object on 3-dimensional image using a human eyesight-like, and the system is reconstructed with

conventional stereo vision system. In this proposed system, the centering results of objects on the

3-dimensional image are very good, and we got the parameter ratios 89～112% for the real

measurement values.

Therefore, the suggested the spinning right-angle stereo vision system have a high possibilities to

be applied to many industrial system parts and to be used for robot system, automatic system, and etc.
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1. 서  론

과학문명의발달과함께삶을좀더윤택하게

하는 다양한 정보를 공유하는 시 가 도래하면서, 이

러한정보를수용할수있는많은분야의발 이이루

어지고있으며, 이러한정보를어떻게다룰지에 한

지 한 심이 높아지고 있는 추세이다. 한 다양한

정보들은 여러 매체를 통하여 인간에게 수용되어 각

각에맞는응용분야에 용시키고있다. 이러한정보

를 빠르고 정확하게 처리해야 할 시스템의 필요성이

실하게 되었으며, 이에 따른 다양한 시스템의 연구

개발등이이루어지고있다. 이러한연구분야에는

신호처리, 상처리 등과 같이 인간 형태를 모방하는

최종 인시스템으로방향이이루어지고있으며, 인간

의오감을 용한다양한시스템들이연구되어지고

있으며, 특히 사람이 받아들이는 정보의 90%가 을

통하여 입력되어지고 있으며, 이러한 시각을 이용한

다양한 시스템 개발이 이루어지고 있다.

재 시각을이용한시스템개발에는로 시각시

스템, 자동 감시시스템, 자종물체 인식시스템등이

있으며, 이와같이인간의시각을모방한 상정보처

리시스템이매우 요한분야로서자리잡고있다. 이

러한 여러 정보들 에서 인간이 시각 으로 처리하
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고자하는정보는상 인물체의 치를따라가면

서물체에 해주시하고자하기때문에실제물체를

주시하는 사람의 인식 기능으로서는 제한을 받게 된

다. 이에시각 정보를통한이동되는물체를시각

인 형태로 심화할 수 있는 시스템이 필요하다.

일반 으로목표물에 한 상을카메라시스템을

통하여사진과같은 2차원 인형태로정보를 장하

는 모델이 일반 이다. 그러나 사진과 같은 2차원

시각 정보에는 원근의 거리감이 없어 평면상에서 색

상 등의 정보를 활용하여 물체를 구분하고 있다.

한구분되어진목표물이라할지라도이동되는목

표물의 치를 쉽게 측정할 수 없는 단 이 있다. 이

에반하여 3차원정보를추출하는스테 오비젼시스

템[1-2]은 스테 오 의 2차원 상으로부터 3차원

의깊이정보 시차정보를추출[3]할수있다면목표

물체의검출뿐만아니라목표물체의 치정보를구

하는데 이용할 수 있으므로 일반 으로 스테 오 원

격작업이나 스테 오 물체 추 시스템[4] 등에 사용

할 수 있다.

이러한일반 인스테 오비젼시스템에서는사람

의 시각 시스템과 유사하게 목표되는 물체에 양안의

시축이향하고있어정면으로향하는시축을갖지못

한다. 이에스테 오비젼시스템의한쪽카메라를물

체의축상에시축을놓게함으로서목표물체에 한

상의 형태를 좀 더 정확하게 얻고자 한다.

이에따라 목표물체의 심축에한 의카메라를

시축을놓음으로서목표물체에 한실제 치를측

정할 수 있는 방법이 가능하다.

따라서본논문에서는움직이는목표물의 치를측

정할수있는회 직각삼각형스테 오시스템을이

용하여스테 오카메라 한 를목 물에수직한

평면에 치하고이를주시각으로이용함으로서 앙

카메라에입력되는목표 상자체가정면의입력형

태를이루게함으로서좀더정확한목표물의 치얻

을 수 있고 심화를 할 수 있는 방법을 제시하 다.

2. 기본적인 스테레오 비젼 시스템

스테 오 비젼 시스템에서 좌, 우 스테 오 상의

획득은 거리가같고나란히 치한두 의카메

라를통해이루어지는데일반 으로스테 오카메라

구성방법에는 그림 1과 같이교차식과평행식등두

가지 방식이 있다.

두가지방식 비교 간단한평행식스테 오카

메라구성방식은서로평행한 즈 카메라의 축

을갖는두개의카메라로구성되는데이러한방식으

로부터얻어지는스테 오 상은좌, 우 상사이의

공통시역이 축사이의거리에따라서작아지고수

직 시차가 없다는 등의 장 을 가지고 있다.

그러나인간의시각계와같은교차식스테 오카메

라 구성방식은 두 카메라 축과 즈축이 교차하도록

서로를 향해 안쪽으로 회 한 카메라 구조를 가지고

있어 소 주시 이라 불리는 곳에서 화되게 된

다. 결국 교차식 스테 오 카메라 구성방법은 카메라

들사이의공통시역을최 화할수있고좌, 우두

을 이용하여 목표물의 입체감을 인식하는 인간 시각

시스템의 원리를 그 로 구 한 것이기 때문에 많이

사용되고 있다.
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(a) Crossing method (b) Parallel method

Fig. 1. The Geometries of the Stereo Camera

한스테 오시스템을이용하여목표물을실재감

있게표 함으로써 3차원입체동화상 입체방송통

신 뿐만 아니라 오락이나 술, 자동차, 건축물의 설

계, 경 이나 환경의 모사, 로 원격제어, 인체의 단

층모사에의한진단, 공학, 의학분야등 범 한응

용이가능하며, 스테 오로구성된 상은임장감, 실

재감, 자연감, 량 정보량 등을나타낼수있는장
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을 갖는다. 임장감과 실재감은 각종 시뮬 이터에응

용하면모의훈련과교육학습의가상체험을할수있

으며, 방송 정보통신 응용에서는 시공간을 월한

자연스럽고 친근감 있는 상통신이 가능하다. 량

의 정보량과 허상은 거 화, 고도화된 장치의 장소를

하지않고필요한입체 인정보를 달할수있다.

더불어자동차나건축물의설계와같은응용분야에서

는 제한된 2차원 상보다는 3차원 스테 오 기술을

활용함으로써 작업의 능률성, 신뢰성을 높일 수 있다

[2,5].

3. 제안된 회전 직각 스테레오 비젼 

시스템

3.1 직각 스테레오 비젼 시스템

그림 2에서는본논문에서사용하는직각스테 오

비젼시스템을보여주고있다[9]. 그림에서와같이우

측카메라를목표물을 심으로향하게두고, 좌측카

메라를 목표물에 향하게 둔다.

�¤�

 



×

×

×

목 표 물

기 평면

목표 평면

Fig. 2. Parameters of the right-angle stereo vision
system

이에따라 우측카메라는실제로원하고자 하는목

표물과수직으로향하게되며, 이는우측카메라인동

시에 앙에 치하는 앙카메라의역할을하게된

다. 두 의카메라의거리는 로측정되며, 값은

앙 카메라와 목표물이 이루는 시축에 하여 좌측의

카메라가 목표물을 향하는 각도를 나타내게 된다.

일반 인교차식스테 오비젼시스템에서도거리

를구할수있다[5-6]. 그러나이경우에는 라미터가

늘어나고, 본 논문에서 구하고자 하는 목표물에 한

정확한목표 상을구할수없으므로부정확한결과

를얻을수있다. 이에정확한정면의목표 상을얻

을 수 있는 직각 스테 오 비젼 시스템을 이용한다.

본논문에서는카메라의매핑기법을사용하게되므

로목표물이카메라에찍히는 치의평면에 한가

로×세로 역의 실제 크기를 매핑 값으로 구한다.

그림 3에서 보는 바와 같이 동일한크기의출력

상을 갖는 카메라를 이용하여 카메라를 회 하여 촬

하는경우픽셀 실제거리의비율이다르게된다.

그러나 카메라의출력 상의 크기는 동일함으로, 이

는동일출력 상에 해거리에따라서 상목표물

의카메라와의거리에따라촬 되는실제목표 상

의 매핑 값이 달라진다는 것을 알 수 있다[7].

Fig. 3. Image regions of the mapping by the
distance & angle

이에본논문에서는기 거리에서의카메라에입력

되는 상 목표면의 크기( 비×높이)를 구하고, 이를

기 매핑값으로 이동되어진 목표물의 거리에 따라

목표면에 한 새로운 매핑값을 구할 수 있다.

본 논문에서는 기 거리 을 100�cm�인 경우로 채
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택하고이를기 으로 256×256에매핑되는실제의

비와 높이를 구하면 식 (1)과 같다.

  

  

 
(1)

각도 는 와 으로 삼각법을 이용하여 팬/틸트

카메라 시스템의 피드백 값으로 식 (2)와 같이 구할

수 있다.

  tan


 (2)

주어진각도에 하여카메라에매핑되는실제크기

는 식 (3)으로 주어질 수 있다.

 ∙



 ∙



(3)

여기서 는 의 치의실제 비이고, 는 

의 치의 실제 높이를 말한다.

3.2 제안된 회전 직각 스테레오 비젼 시스템

앙 카메라와 목표물에 하여 기 기본 거리를

설정한 후수직으로 치시키고, 최 의좌측 카메라

는 앙 카메라와 평행하게 치시키며, 좌측 카메라

에 의해 입력되는 상을 가지고 목표물을 역화한

후에카메라해상도에따른픽셀 실제거리의비율

을이용하여좌측카메라의입력 상에목표물을

심에 치시킨다.

이후목표물이이동함에따라 앙카메라에서목표

물이 심 을벗어나게되어픽셀 실제거리의비

율에따라 앙카메라가회 하게되며, 앙카메라

의 상에목표물을 심에놓게된다. 여기서제안되

는 비젼 시스템은 직각 스테 오 비젼 시스템이므로

좌측카메라는 앙카메라와수직을이룬채이동하

게되며, 이동을하여도좌측카메라의 상에는목표

물이 심에서 벗어남으로 이를 다시 보정하기 해

서픽셀 실제 거리비율에따라좌측카메라가회

하여 상을 심에 치시킨다. 여기서 얻어지는

앙 카메라의 상과 좌측 카메라의 상을 투 시

켜서 3차원 상을 얻을 수 있다.













Fig. 4. The proposed spin right-angle stereo vision
system

그림 4에서는제안된회 직각스테 오비젼시스

템을 보여주고 있다.

여기서 은 역화가되는목표물의 가로 길이를

나타내며, 은픽셀 비실제폭길이를나타내며,

은 가 0부터 번째까지이동한 거리이며,

은마지막으로이동한 번째거리이다. 는 앙

카메라와목표물과의거리를나타내며, 은목표물이

이동한 실제 거리가 된다. 는 목표물이 이동하 을

때 앙 카메라가 목표물을 상의 심에 치시킨

후의 목표물과 앙 카메라 사이의 거리를 나타낸다.

은 좌측 카메라가 목표물을 심에 치시켰을 때

앙카메라와좌측카메라의일직선성분과좌측카

메라가목표물을향하고있을때의일직선성분사이

의각도가되며, 는목표물이움직 을때움직이기

의좌측카메라의방향성분과움직인후의좌측카

메라의 방향 성분의 사이 각도가 된다.
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∙

( : 번째 이동한 거리) (4)
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그림에서나타내는원성분은목표물이움직 을때

앙 카메라가 향하는 방향 성분과 카메라들 사이의

일직선 성분의 각도가 를 이루기 하여 카메라

사이의 거리를 유지하기 해서 앙 카메라를 심

으로 원형으로 좌측 카메라가 회 하게 된다.

3.3 목표물 초점화 판별을 위한 Centroid 

방법

목표물에 한 상화를정확하게하기 하여 심

화 방법을 통하여 실제 입력된 상과 심화되었을

때의 상의 치에 한 좌표를 살펴 으로서 앙

카메라와좌측카메라가입력목표물에 한입력각

도를 비교함으로서 정확성을 단할 수 있다.

입력된 상에서 목표물의 심을 구하는 것은

Centroid 공식으로부터구할수있으며식 (7)와 (8)과

같다. 임의의 상을 라고할때x축의Centroid

와 y축의 Centroid는 식 (8)과 같다[8].
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4. 실험 및 결과 고찰

4.1 실험 순서 및 구성

회 직각스테 오시스템을이용하여얻어지는

상에 이동된 목표물을 심화 시키는 과정은 다음과

같다.

① 앙카메라와목표물사이의기본거리 를정

하고, 앙 카메라와 좌측 카메라의 거리를 정

한다.

② 앙카메라의 실제 비와높이에 한 획득되

어지는 상의 비와 높이의 비율을 얻는다.

③획득하고자하는목표물에 하여목표물의 심

에 앙 카메라를 치시킨다.

④좌측카메라는 앙카메라와함께  거리를사

이로 평행식으로 설치한다.

⑤기본거리 와카메라사이의거리 를이용하

여 을 구한다.

⑥좌측카메라를 만큼회 시켜목표물에향한다.

⑦직각스테 오시스템에의하여 3차원 상을획

득한다.

⑧ 목표물을 이동시킨다.

⑨ 앙 카메라에 의해 목표물을 역화한다.

◯10 ②번에서구한실제길이와 상의픽셀의비율

에따라 역화된 상의움직인거리를계산하

고, 이 거리와 움직이기 의 목표물과 앙 카

메라의 거리를 이용하여 움직인 목표물과 앙

카메라의 거리 를 구한다.

◯11 움직이기 의목표물과 앙 카메라의 거리 

와 ◯10에서 구한 거리를 이용하여 를 구한다.

◯12 구해진 만큼 앙 카메라를 회 시키고,

앙 카메라를 심으로 좌측 카메라를 반지름

거리를 유지한 채 시계 방향으로 만큼 회

시킨다.

◯13 를 기본거리 로 두고 ② 항부터 반복한다.

본논문에서사용되는 상의크기는 256×256의그

이 벨의 RAW 상을사용하 으며, 사용되어진

로그램 언어는 비주얼 C++ 6.0 컴 일러를 사용하
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으며, 입력 상에서사용된목표물을 앙에서부터

10씩 우측으로 움직이면서 구 하 다. 사용되어

진카메라는 Logitech Sphere MP 2 를이용하여구

하 으며, 기능등을사용하지않은기본옵션으

로 구성하 으며, 앙과 좌측의 카메라의 거리 는

20cm로 설정하 다. 그림 5에서는 본 논문에서 구성

한회 직각스테 오비젼시스템을보여주고있다.

Fig. 5. Experiment sets of the right-angle stereo
vision system

4.2 회전 직각 스테레오 시스템을 이용한 

목표물의 중심화

Fig. 6. Moving step of the object in this experiment

그림 6에서는본문문에서사용된목표물이우측으

로 이동하는 모습을 보여주고 있다. 그림에서와 같이

목표물이 심으로부터우측으로이동하는경로로실

험을하 으며, 왼쪽첫번째 치를 앙카메라와일

직선으로세 하 으며, 목표물이오른쪽으로이동함

으로서 앙카메라는시계방향으로회 시키며실험

을 하 다.

그림 7에서는본논문에서목표물을 앙카메라와

좌측 카메라에서 획득한 상을 보여주고 있다.

그림 8에서는본논문에서목표물의거리에따른이

동 상을표시한그림이다. 최 의 앙카메라와목

표물의거리는 100이고, 이 거리를기본거리 로

설정한상태에서실험을하 다. 그림 8에서보여주고

있는 상들은 심화하기 의 앙 카메라와 좌측

카메라의 상을 나타내었으며, 각 상의 이동 목표

물의거리는최 의 앙카메라의 심으로부터 략

으로 0, 10, 20, 30의 이동 거리에 치시켰으며,

이에 따른 치에 놓인 목표물을 실험에 사용하 다.

치 좌측카메라 앙카메라



Fig. 7. Original Object images by the center and
left cameras

치    

앙

좌측

Fig. 8. Input images by the distance before the
centering

그림 8은 입력 상에 하여 기 입력 상과

역화된 목표물에 한 심값을 구하여 원하는

목표물에 카메라의 화가 잘 되어 있는지를 알

아보았다.

그림 9의 (a)에서는 최 의 앙 카메라의 치가

목표물에 치하지않은상태를보이고있으며, 이상

태는목표물의 상이틀어진상태가됨으로본논문

에서얻고자하는정확한목표물의 치에따른거리

획득 상의 픽셀 실제 거리의 비율을 정확히

구하지못하기때문에정확한 심화를이룰수없다.

이에 (b)의 형태처럼목표물의 심에 가깝도록최
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의 앙 카메라의 심을 맞추도록 하 다.

이는목표물에 한인간의정확성이목표물이 치

하는 형태에 따라 틀려지지만 카메라의 심 시축이

목표물의 앙에 오도록 하는 것이 목표물의 크기를

얻는 가장 좋은 방법이 된다. 그러나 인간의 시각 시

스템으로목표물의 심 을찾기는어려운형태임으

로본논문에도시각시스템과유사하게목표물의내

부에 카메라의 심이 있도록 유도하여 입력 상을

형성하 다.

입력 상 역화 심구하기 앙화

(a) Good case for the focusing

(b) Bad case for the focusing

Fig. 9. Focusing processing to the object with the
camera

그림 9에서 보는 바와 같이 입력 상의 목표물에

하여 역화를한 경우, 역화된 목표물의 심값

을구하여처음입력된목표물 상과 심값을얻은

목표물의 상의 좌표를 비교함으로서 입력 상의

화가잘되었는지를 단할수있다. 그림 9 (a)에

서는목표물이시 앙에놓이지않고우측으로많

이옮겨진상태로이는 역화하여 심화를하는경

우라 할지라도 입력 목표물이 많이 틀어진 상태이므

로목표물의 비와높이를얻는것에 향을많이주

게된다. 반면그림 9 (b)에서는원입력 상의목표

물과 역화, 심화를거친 상의 치가거의일치

함으로카메라의입력 상에 한 화가잘되었

다고 볼 수 있다.

그림 10에서는본논문에서실험한목표물이이동함

에따라각이동 치에 하여좌측카메라가 만큼

회 이동하기 까지의 좌측과 앙 카메라의 입력

상을 보여주고 있다.

이동거리 0cm 10cm 20cm 30cm

카메라 좌측 앙 좌측 앙 좌측 앙 좌측 앙

입력 상

역화

Centroid

심화

Fig. 10. All of the images before the rotating left
camera for the angle 

그림 11에서는움직이는목표물에 한 앙카메라

와좌측카메라의입력 상 역화, centroid, 심

화 단계를 보여주고 있다.

그림 12에서는 앙 카메라와 좌측 카메라에 의한

스테 오 상을보여주고 있다. 그림에서와 같이일

반 으로 심화가 안된 스테 오 상은 해당 목표

물에서 조차 정확한 상의 심에 정확히 모여지지

않는반면 앙카메라와좌측카메라의 상에목표

물이 심화가 잘 되어지는 경우에는 스테 오 상

에도마찬가지로목표물을 심화함으로서연속 인

목표물의이동에도상 없이목표물을스테 오 상

의 심에 치시킬 수 있다.

이동거리 0cm 10cm 20cm 30cm

카메라 좌측 앙 좌측 앙 좌측 앙 좌측 앙

입력 상

역화

Centroid

심화

Fig. 11. All of the images of the centering each
camera after the rotating left camera for
the angle 



25

서춘원

조명․전기 비학회논 지 제29권 제11호, 2015년 11월

치    

심화가
안된 경우

심화가
잘된 경우

Fig. 12. All of the final stereo images for the
non-centering case and the centering
case

표 1에서는본논문에서사용된목표물의이동거리

를 보여주고 있다.

표 2에서는목표물이최 의 치에서우측으로이

동할수록 체화면의픽셀 비실제길이를보여주

고있다. 표에서와같이목표물이최 의 치에서우

측으로 멀어질수록 화면의 체 픽셀 비 카메라에

담겨지는 상의실제크기는 커지고있는것을

알 수 있다.

Table 1. Moving distances of the object in this
experiment

(단 :cm)

회수
상 이동

거리()

상

거리

실제 이동

거리()

실제

거리

최 0 0 0 0

1차 10 10 11.222656 11.222656

2차 10 20 9.572266 20.794922

3차 10 30 8.931641 29.726563

표 2 (c)에서 보는바와같이본실험에서 상되어

지는시뮬 이션화면픽셀 실제크기와실험에의

한비율이99%정도의정확성을갖는것을알수있다.

표 3에서는본실험에서사용되어지는각 라메타

에 한시뮬 이션결과와실제얻어지는값을보여

주고 있다.

표 4에서보는바와같이목표물의거리를 1, 2, 3차

에 걸쳐서 앙으로부터 우측으로 10씩 이동시켜

실험하 으며, 실제이동거리는 89.30%에서 112.20%

정도로 상이동거리와약간의차를두고거의일치

하 으며, 목표물이 이동함에 따라 앙카메라와 목

표물의거리는 112.22%에서 99.09% 정도의거리변화

가 나타났으며, 앙 카메라가 목표물에따라 상의

심으로 이동되어 지는 의 각도는 앙에서 우측

으로 갈수록 의 비율에따라변화율이움직이는것

을알수있으며, 이에따라 상의 심으로이동되어

지는목표물과수직을이루는 의비율은 112.13%에

서 89.82%로나타나는결과를가져왔다. 한 앙카

메라의움직임에 향을받는 좌측카메라의  변화

율도 100.08%에서 99.89%로 결과를 나타냈다.

Table 2. Image pixel vs real length for the
predicted cumulative moving distances of
the object in this experiment
(a) for the case of the predicted moving
distance
(b) for the case of the measured moving
distance
(c) the ratios of length & height
(predicted & measured)

(단 :cm)

회수
상 이동

거리()

체화면의 가로픽셀

실제 비

체화면의 세로픽셀

실제 높이

최 0 84.5 83.5

1차 10 84.921449 83.916461

2차 20 86.173430 85.153626

3차 30 88.220590 87.176559

(a)
(단 :cm)

회수
실제 이동

거리()

체화면의 가로픽셀

실제 비

체화면의 세로픽셀

실제 높이

최 0 84.5 83.5

1차 11.222656 85.030465 84.024188

2차 20.794922 86.034583 85.016423

3차 29.726563 87.480838 86.445562

(b)
(단 :%)

회수 비 비율 높이 비율

1차 100.1283728 100.1283741

2차 99.8388749 99.8388759

3차 99.1614747 99.1614752

평균 비율 99.7095741 99.7095751

(c)
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Table 3. Rotation degree for the center and the
left camera for the cumulative moving
distance of the object

상 이동거리

 (cm)
0 10 20 30

좌측카메라 각도

(deg)
78.690084 78.744777 78.904213 79.155516

앙카메라 각도

(deg)
0 5.710594 11.309935 16.699248

실제 이동거리

 (cm)
0 11.222656 20.794922 29.726563

좌측카메라 각도

(deg)
78.690084 78.758839 78.886752 79.066015

앙카메라 각도

(deg)
0 6.403316 10.837874 15.000005

Table 4. Ratio of the experiment results for the
moving distance

(단 : %)

항목
최

1차 2차 3차

상

이동거리



()
- 10.00 10.00 10.00

실제이동거리

( 비율)
- 112.20 95,80 89.30

카메라와 목표물의

거리 ( 비율)
100 112.22 103.98 99.09

좌측카메라 ( 비율) 100 100.08 99.98 99.89

앙카메라 ( 비율) 100 112.13 95.83 89.82

표에서보는바와 같이 앙 카메라와좌측 카메라

사이의 거리에 비하여 목표물까지의 카메라 거리가

5배정도이상의차이를가지고있으며, 이에따라카

메라의 회 각도는 앙 카메라보다도 좌측 카메라

의각도움직임이 을뿐만아니라목표물의이동거

리에비해각도의움직임이크게변화되지않은정도

이기에본실험에서움직이는목표물에 한회 직

각 스테 오 비젼 시스템의 각 라미터는 89%에서

112%정도의범 의결과값은충분히목표물을 심

화시킬 수 있는 가능성을 나타내고 있다.

본 논문에서제시한이동되는목표물을 3차원 상

의 심으로하기 한회 되는직각스테 오시스

템은움직이는목표물을 역화하여목표물과수직을

이루는 앙 카메라에 치시키며 수직을 유지하며

앙 카메라를 반원의 심으로 좌측 카메라 회 시

키면서화면 앙에목표물을 치시키심으로서목표

물을 연속 으로 상의 심에 치시킬 수 있다는

것을 확인할 수 있었다.

5. 결  론

본 논문에서는 회 직각 스테 오 비젼 시스템을

제시함으로서 이동되는 목표물에 한 3차원 상에

심화가 가능한 방법을 제시하 으며, 이에 따라

89%에서 112%의 실험 라미터의 결과값을 얻음으

로서움직이는목표물의 심화에충분한시스템으로

서의 사용 가능성을 제시하 다.

인간의시각 인형태로목표가되는목표물을 심

화하지못하는목표물 심화를스테 오라는기법을

통하여 가능성을제시하 고, 특히 기존의 교차식 스

테 오 비젼 시스템에서 변형된 회 직각 스테 오

비젼시스템을제시함으로서원하고자하는목표물의

치에따라실제목표물의입력 사에 심화할수

있는 새로운 방식을 제시하 다고 볼 수 있다.

본 논문에서제시한회 직각스테 오비젼시스

템에 의하여 이동되는 목표물에 한 심화를 가능

하게함으로서기존의인간시각시스템에유사한목

표물 심화기법을구 할수있게되었으며, 이는디

지털 인 요소와 학 인 요소가 히 구 됨으

로서얻을수있는결과로해석할수있다. 한, 인간

시각시스템에유사한이동목표물에 한 심화방

법이 인간의 시각 시스템을 이용한 스테 오 방식에

서 유도함으로서 휴먼 모델형 시스템 방식을 제시하

다고 볼 수 있다. 더불어 이러한 결과는 산업체

반에 걸친 비젼 시스템과의 연계성을 한층 높 다고

볼 수 있다.

이에본논문에서 제시하고있는회 직각 스테

오비젼시스템을이용한 3차원 상에목표물을 심
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화 방법은 새로운 시각 시스템으로서 자동화 시스템,

검출 시스템 등의 산업 설비 응용 분야에 매우 높은

용 가능성이 기 된다.

본 논문은 2015학년도 김포 학교 연구비 지원에 의하여
연구되었음.
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