
 

 

반도체디스플레이기술학회지 제22권 제1호(2023년 3월) 

Journal of the Semiconductor & Display Technology, Vol. 22, No. 1. March 2023. 

 

72 

 

반도체 자동화를 위한 빈피킹 로봇의 비전 기반  

캘리브레이션 방법에 관한 연구 

 

구교문*

·김기현**

·김효영**

·심재홍**†
 

*한국공학대학교 IT반도체융합공학부, **
†
한국공학대학교 메카트로닉스공학부 

 

A Study on Vision-based Calibration Method for Bin Picking Robots  

for Semiconductor Automation 
 

Kyo Mun Ku
*

, Ki Hyun Kim
**

, Hyo Yung Kim
**

 and Jae Hong Shim
**†

  

*Department of IT Semiconductor Engineering, Tech University of Korea,  
**†Department of Mechatronics Engineering, Tech University of Korea 

 

ABSTRACT 
 

In many manufacturing settings, including the semiconductor industry, products are completed by producing and 

assembling various components. Sorting out from randomly mixed parts and classification operations takes a lot of 

time and labor. Recently, many efforts have been made to select and assemble correct parts from mixed parts using 

robots. Automating the sorting and classification of randomly mixed components is difficult since various objects and 

the positions and attitudes of robots and cameras in 3D space need to be known. Previously, only objects in specific 

positions were grasped by robots or people sorting items directly. To enable robots to pick up random objects in 3D 

space, bin picking technology is required. To realize bin picking technology, it is essential to understand the 

coordinate system information between the robot, the grasping target object, and the camera. Calibration work to 

understand the coordinate system information between them is necessary to grasp the object recognized by the 

camera. It is difficult to restore the depth value of 2D images when 3D restoration is performed, which is necessary 

for bin picking technology. In this paper, we propose to use depth information of RGB-D camera for Z value in 

rotation and movement conversion used in calibration. Proceed with camera calibration for accurate coordinate 

system conversion of objects in 2D images, and proceed with calibration of robot and camera. We proved the 

effectiveness of the proposed method through accuracy evaluations for camera calibration and calibration between 

robots and cameras. 
 

Key Words : Bin picking technology, Calibration, RGB-D cameras, Vision-based calibration method 

 

 

1. 서  론1 

반도체 뿐만 아니라 많은 산업 현장에는 부품을 다양

하게 생산하고 조립하여 제품을 완성한다. 생산된 부품은 

 
†
E-mail: jhshim@tukorea.ac.kr 

종종 여러 부품이 혼재되어 상자 안에 담기게 된다. 무작

위로 담긴 부품들 중 필요 부품만 꺼내어 분류 정렬 작업

을 진행하고 이때 많은 시간과 인력이 소요된다. 또한 후

속 공정에서 필요한 부품을 올바르게 꺼내 정렬하고 전

달하는데 필요하다. 

3차원 공간에서 다양한 물체와 로봇, 카메라의 위치나 

자세 등 서로 간의 정보를 알아야 가능하므로 무작위로 
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담긴 부품들의 분류 정렬의 자동화는 어렵다. 기존에는 

특정 위치에 있는 물체만을 로봇이 잡거나 사람이 직접 

물건을 분류하여 정렬하는데 이러한 분류 및 정렬 작업

을 로봇이 특정 부분을 담당하지 않고 3차원 공간에서 임

의 물체를 잡기 위해서는 빈피킹(Bin Picking) 기술이 필요

하다[1-4]. 

빈피킹 기술을 실현하기 위해 로봇과 파지 대상 물체 

그리고 카메라 간의 좌표계 정보를 파악해야 한다[5-6]. 

카메라에서 인식한 물체를 잡기 위해서는 서로의 좌표계 

정보를 파악하는 캘리브레이션(Calibration) 작업이 반드시 

필요하다. 

카메라에서 보이는 2D 이미지에서 3차원에 해당하는 

타겟(Charuco Board)의 자세를 추정하여도 깊이 값은 추정

하기가 어렵다. 따라서 RGB-D 카메라의 Depth 정보를 이

용하여 이동 정보 중에 Z값에 대입하여 빈피킹 로봇을 

위한 비전 기반 캘리브레이션 방법에 관한 연구를 진행

한다. 해당 방법이 카메라 캘리브레이션, 그리고 로봇과 

카메라 간의 캘리브레이션에서 얼마나 정확한지 정확성 

평가를 통해 입증한다. 

 

2. 비전 기반 캘리브레이션 

2.1 좌표계 정의 

로봇과 카메라의 캘리브레이션은 서로 간의 좌표계 관

계를 아는 것이다. 로봇의 베이스(Base)와 그리퍼(Gripper), 

타겟, 그리고 카메라의 좌표계를 정의하고 이들 간의 관

계를 정의한다. 

 

2.1.1 베이스와 그리퍼의 좌표계 관계 

베이스의 경우 Fig. 1과 같이 �� , �� , �� 로 좌표계의 각 

축을 나타내고 그리퍼의 경우 로봇의 끝점을 의미하며 

�� , �� , �� 로 좌표계를 표현한다. 또한 둘 간의 관계인 베

이스부터 그리퍼까지( ��
�

) [7]는 주황색 화살표의 관계를 

의미한다. 여기서 �의 경우 식(1)과 같이 회전 성분인 �과 

이동 성분인 � 가 포함된 동차변환행렬식(Homogeneous 

Metrix)을 의미한다. 반대 방향의 관계(파란색) ��
� 는 ��

�

의 역행렬을 통해 구할 수 있다. 

 

� � ���� ������ ��� ��� ������ ������ ���0 0 ��� ���0 1 	 (1)

 

 
Fig. 1. Coordinate System from Base to Gripper. 

 

2.1.2 카메라와 타겟의 좌표계 관계 

카메라의 경우 Fig. 2과 같이 �� , �� , ��  로 좌표계의 각 

축을 나타내고 타겟의 경우 �� , �� , �� 로 좌표계를 표현한

다. 또한 둘 간의 관계인 타겟부터 카메라까지( ��
� )는 주

황색 화살표의 관계를 의미한다. 

 

 
Fig. 2. Coordinate System from Target to Camera. 

 

2.1.3 카메라 캘리브레이션 

카메라 캘리브레이션은 정확한 이미지를 얻어 현실을 

2D 이미지로 표현하기 위해 반드시 필요하다. 3D 좌표를 

복원해야 하므로 정확한 이미지 변환은 매우 중요하다. 

카메라 캘리브레이션은 Fig. 3과 같이 실제 크기(체스 박

스 40mm, Aruco 박스 20mm)를 알고 있는 물체의 이미지를 

촬영하여 카메라의 내부 파라미터와 외부 파라미터를 얻 

 

 
Fig. 3. Coordinate System Charuco Board. 
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Fig. 4. Pin-Hole Camera Model. 

 

어내는 것이다. [8]에 따르면 Fig. 4은 핀홀(Pin-Hole) 카메라

의 3D에서 2D 투영 모델이다. 실제 물체에 있는 점 P를 

	
, ��이미지 평면에 투영하여 2D 이미지를 나타낸다. 

	
, �� 이미지 평면은 식(2)과 같이 카메라 내부 파라미

터인 (3x3)행렬과 (3x4)행렬로 이루어진 세계 좌표계와 카

메라 좌표계의 회전과 이동 변환 정보 그리고 세계 좌표

계의 3D 점으로 표현한다. 

 


��1 � ��� 0 ��0 �� ��0 0 1 � �
��� ��� ��� ����� ��� ��� ����� ��� ��� ��� �

������1 	 (2)

 

2.1.4 Eye to Hand 캘리브레이션 

Eye to Hand 캘리브레이션은 카메라가 외부에서 고정되

어 타겟을 관찰하여 로봇과 카메라 간 좌표계 관계를 알

아내는 것이다. 로봇과 카메라 캘리브레이션에서 주로 다

루어지는 것은 AX=XB문제 이며 이 문제는 Eye to Hand의 

경우 Fig. 5와 같이 그리퍼와 타겟의 관계를 모를 때 사용

한다. 이때 그리퍼와 타겟은 단단히 고정되어 자세가 바

뀌어도 변하지 않아야 한다[9-13]. 

Fig. 5에서 A 행렬은 첫 번째 자세(1)에 해당하고 B 행렬

은 두 번째 자세(2)에 해당한다. 이렇게 서로 다른 위치와 

방향으로 움직여 진행하고 이처럼 다수의 위치 사이의 X

를 풀어 에러를 줄이는 방식으로 진행한다. 여기서 �는 

동차변환행렬(4x4)이며 이 행렬 구성은 식(1)과 같다. 이 

행렬은 회전행렬 (3x3)과 이동 행렬(3x1)로 구성되어 있다

[14]. 

Eye to Hand 캘리브레이션에서 첫 번째 자세와 두 번째 

자세를 연립하게 되면 수식(3)과 같다. 

 
Fig. 5. First and Second Pose in Eye to Hand Calibration. 

 �	
 ��� �	 �� ��� � �	
 ��� �	 �� ���
 (3) 

 

식(3)을 정리하게 되면 식 (4)와 같이 A와B 그리고 식 (5)

와 같이 X로 표현될 수 있다. 

 

� ��� ����
��

��� ��� � � 

�� ��� � �� ������ � � 

(4) 

 �	 � � (5) 

 

Fig. 6과 같이 다수의 위치에 해당하는 포즈에서 그리퍼

와 타겟의 정보를 수집하고 저장한다. 또한 2D 이미지에

서 3D로의 좌표 변환 시 동차변환행렬식(1) 성분 중 Z축

인 ���값에 카메라의 Depth 정보를 통해 캘리브레이션 정

확도를 검증한다. 

 

 

Fig. 6. Collecting Information of Gripper and Target Object 

Corresponding to Multiple Poses from 2D Images. 

 

3. 실험 및 결과 

3.1 실험 환경 

Table 1과 같은 사양을 가진 적외선 스테레오 비전 카메

라와 Table 2와 같은 사양을 가진 로봇을 사용하여 실험을 

진행하였다[15]. 
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Table 1. Camera System Specification 

Camera Model Intel Realsense D435 

Depth Sensor Active IR Stereo 

Depth Resolution 1280x720(Max) 

Camera Resolution 1920x1080 30 fps 

3D Camera Accuracy <2% at 2㎡   

Depth FOV 87° x 58° 

RGB Sensor FOV 69° x 42° 

Ideal Range 0.3m to 3m 

 

Table 2. Camera System Specification 

Model Neurumecha Indy7 

DOF 6 (all revolute) 

Payload 7kg 

Joint Motion Range 
1,2,3,4,5:±175deg |6:±

215deg 

Maximum Joint Speed 1,2,3:150|4,5,6:180 deg/s 

Maximum Tool Speed 1m/s 

Maximum Reach 1.3m 

Maximum Workspace w/Full 

Payload 
0.8m 

Repeatability 100㎛ 

 

 

Fig. 7. Robot and Camera System. 

 

실험 환경은 Fig. 7 과 같이 로봇 원점과 같은 높이인 평

면을 카메라가 촬영한다. 파란색으로 표시된 평면은 

Ground Truth이고 파란색 점선은 카메라의 Z축이다. Ground 

Truth에서 카메라 까지의 높이는 641mm이다. 

실험은 이미지 중심에 Charuco 보드를 위치시킨 후 X, Y 

축으로 실제 100mm 증가하는 방향으로 이동시키고, Z축

은 카메라와 가까워지는 방향(감소)으로 얼마나 정확히 

측정되는지 실험한다. 

 

3.2 카메라 캘리브레이션 정확성 실험 

카메라 캘리브레이션 정확성은 2D 이미지를 통한 3D 

좌표계 변환을 얼마나 정확히 했는지 실험한다. 2D 이미

지에서 추정한 값과 2D + 3D(Depth) 값에서 추정한 값을 

실제 측정한 값과 비교하는 실험을 진행하였다. 

 

Table 3. After Camera Calibration, Measure Ground Truth 

and 2D Image 

Axis 

(Reference) 2D Image 

Ground 

Truth

Starting 

point

Ending 

point 

Error(%) 

(Difference) 

X-axis 

(mm) 
0 4.98 108.94 

3.96% 

(-103.96) 

Y-axis 

(mm) 
0 8.63 112.12 

3.49% 

(-103.49) 

Z-axis 

(mm) 
641.00 532.13 462.45 

30.32% 

(-69.68) 

Roll(deg) -22.16 -24.59 22.05 
1.65% 

(-46.64) 

Pitch(deg) 7.28 6.59 51.05 
0.53% 

(-44.46) 

Yaw(deg) -2.53 -1.90 42.39 
0.70% 

(-44.29) 

 

Table 4. After Camera Calibration, Measure Ground Truth 

and 2D+3D(Depth) Image 

Axis 

(Reference)

Ground 

Truth 

2D + 3D(Depth) 

Starting 

point

Ending 

point 

Error(%) 

(Difference) 

X-axis 

(mm) 
0 0.42 104.12 

3.70% 

(-103.7) 

Y-axis 

(mm) 
0 0.26 103.54 

3.28% 

(-103.28) 

Z-axis 

(mm) 
641.00 649.00 545.00 

4.00% 

(-4.00) 

Roll(deg) -22.16 -24.59 22.05 
1.65% 

(-46.64) 

Pitch(deg) 7.28 6.59 51.05 
0.53% 

(-44.46) 

Yaw(deg) -2.53 -1.90 42.39 
0.70% 

(-44.29) 
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실험 결과 2D 이미지의 경우 Table 3, Table 4과 같이 

Ground Truth에 놓고 진행한 결과 실제 100mm 이동했을 때

의 결과 중에서 X축과 Y축 이동은 큰 차이는 없었으나 Z 

축의 경우 시작점 높이부터 이동 후 높이까지 100mm를 

이동해야 했으나 69.68mm를 이동하였고 2D + 3D(Depth)의 

경우 Table 2 과 같이 시작점부터 이동 후 높이까지 오차

는 4mm로 104mm를 이동하였다. 2D 이미지만으로 측정한 

결과와 2D + 3D(Depth)로 측정한 결과 2D 이미지는 약 30% 

오차를 보였고 2D + 3D(Depth)의 경우 약 4%의 오차를 보

였다. 결론적으로 2D + 3D(Depth)가 보다 정확한 결과를 보

여 주었다. 

 

3.3 Eye to Hand 캘리브레이션 정확성 실험 

Eye to hand 캘리브레이션은 카메라 캘리브레이션을 통

해 얻은 타겟의 자세와 그리퍼의 자세를 이용한다. 카메

라 캘리브레이션과 마찬가지로 이동정보는 매우 중요하

므로 이동 및 회전 정보에 대해 2D 이미지에서 추정한 값

과 2D + 3D(Depth) 값에서 추정한 값을 실제 측정한 값과 

비교하는 실험을 진행한다. 

 

Table 5. After Eye to Hand Calibration, Measure Ground 

Truth and 2D Image 

Axis 

(Reference)

Ground 

Truth 

2D Image 

Result 
Error(%) 

(Difference)

X-axis 

(mm) 
462.90 436.63 

5.67% 

(-26.27) 

Y-axis 

(mm) 
747.60 698.82 

6.52% 

(-48.78) 

Z-axis 

(mm) 
641.00 536.53 

16.29% 

(-104.47) 

Roll(deg) -22.16 -22.24 
0.36% 

(-0.08) 

Pitch(deg) 7.28 7.77 
6.73% 

(-0.49) 

Yaw(deg) -2.53 -2.55 
0.79% 

(-0.02) 

 

실험 결과 2D 이미지만으로 Eye to Hand 캘리브레이션

을 진행한 결과는 Table 5, Table 6과 같이 Ground Truth를 기

준으로 Z축으로 104.47mm, X축과 Y축은 각각 26.27mm와 

48.78mm의 차이가 났다. 이동 정보 중 Z값에 Depth 정보를 

넣은 결과에서는 X축 25.59mm, Y축 50.22mm, Z축 6.99mm

의 차이가 났다. 이 결과는 Z축 측정에서 2D이미지는 

16.29% 오차가 발생했고 Depth 정보가 포함된 결과는 1.09%

의 오차를 보였다. 이 결과를 보면 Z축 측정에서 매우 큰 

차이를 보였고 로봇과 카메라의 캘리브레이션을 진행할 

때 2D와 3D(Depth)의 정보를 결합하여 사용해야 더 정확

히 물체 인식 및 파지가 가능할 것으로 판단된다. 

 

Table 6. After Eye to Hand Calibration, Measure Ground 

Truth and 2D+3D(Depth) Image 

Axis 

(Reference)

Ground 

Truth 

2D + 3D(Depth) 

Result 
Error(%) 

(Difference) 

X-axis 

(mm) 
462.9 437.04 

5.58% 

(-25.59) 

Y-axis 

(mm) 
747.6 697.38 

6.71% 

(-50.22) 

Z-axis 

(mm) 
641 634.01 

1.09% 

(-6.99) 

Roll(deg) -22.16 -22.32 
0.72% 

(-0.16) 

Pitch(deg) 7.28 7.86 
7.96% 

(-0.58) 

Yaw(deg) -2.53 -2.56 
1.18% 

(-0.03) 

 

4. 결  론 

본 연구에서는 반도체 자동화를 위한 빈피킹 로봇의 

비전 기반 캘리브레이션 방법에 관한 연구를 진행하였다. 

로봇과 타겟, 카메라 좌표계의 회전과 이동 변환에 대해 

정의하였다. 

2D 이미지를 통한 3D 좌표 복원은 카메라 캘리브레이

션이 진행되어야 정확한 이미지를 얻을 수 있다. 3D 좌표 

변환은 거리 값을 추정하기 어려우므로 RGB-D 카메라의 

Depth 정보를 이동 정보의 Z값에 사용하였다. 2D 이미지

를 통해 변환한 결과와 2D + 3D(Depth)정보를 이용한 결과

를 Ground Truth와 비교하여 정확성 평가 실험을 진행한 

결과 Z축 측정에서 2D 이미지는 약 30% 오차를 보였고 

2D + 3D(Depth)의 경우 약 4%의 오차를 보였다. 

Eye to Hand 캘리브레이션에서도 2D 이미지에서 추정한 

거리 값과 2D + 3D(Depth)에서 추정한 값을 Ground Truth와 

비교하여 정확성 평가 실험을 진행하였다. 그 결과 Z축 

측정에서 2D이미지만 사용한 경우 16.29% 오차가 발생했

고 Depth 정보가 포함된 결과는 1.09%의 오차를 보여 Eye 

to Hand 캘리브레이션 정확도를 높이기 위해서는 Depth 정

보의 활용이 중요한 것을 확인하였다.  Depth 카메라를 사

용함으로써 더 정확한 물체 인식 및 파지가 가능할 것으

로 판단된다. 

향후 연구로는 2D 비전과 Point 클라우드를 이용하여 

캘리브레이션을 진행해 볼 필요가 있다. Point 클라우드는 

현실을 더 정확히 파악하여 3D로 변환하기 때문에 좀 더 

정밀한 측정이 가능할 것으로 예상한다. 



 

반도체 자동화를 위한 빈피킹 로봇의 비전 기반 캘리브레이션 방법에 관한 연구 

 

Journal of KSDT Vol. 22, No. 1, 2023 

 

 

77 

감사의 글 

이 논문은 경기도의 경기도협력연구센터(GRRC)사업

[(GRRC TU Korea2020-B02), 이종소재 접합 제조공정 자동

화를 위한 로봇 응용기술 개발]과 2022년도 정부(산업통

상자원부)와 한국산업기술진흥원의 '한/체코 국제공동 기

술개발사업(No. P0019623)’으로 수행된 연구 결과입니다. 

 

참고문헌 

1. Torres, Pedro, et al. "Bin-Picking Solution for 

Randomly Placed Automotive Connectors Based on 

Machine Learning Techniques." Electronics 11.3 (2022): 

476. 

2. Lee, Sukhan, and Yeonho Lee. "Real-Time Industrial 

Bin-Picking with a Hybrid Deep Learning-Engineering 

Approach." 2020 IEEE International Conference on Big 

Data and Smart Computing (BigComp). IEEE, 2020. 

3. Ellekilde, Lars-Peter, and Henrik Gordon Petersen. 

"Motion planning efficient trajectories for industrial bin-

picking." The International Journal of Robotics 

Research 32.9-10 (2013): 991-1004. 

4. Rahardja, Krisnawan, and Akio Kosaka. "Vision-based 

bin-picking: Recognition and localization of multiple 

complex objects using simple visual cues." Proceedings 

of IEEE/RSJ International Conference on Intelligent 

Robots and Systems. IROS'96. Vol. 3. IEEE, 1996. 

5. Ha, Eun-Hyeon, and Goon-Ho Choi. "Position Control 

of an Object Using Vision Sensor." Journal of the 

Semiconductor & Display Technology 10.2 (2011): 49-

56. 

6. Lee, Yong-Hwan, and Youngseop Kim. "Implemen-

tation of object feature extraction within image for 

object tracking." Journal of the Semiconductor & 

Display Technology 17.3 (2018): 113-116. 

7. Park, Frank C., and Bryan J. Martin. "Robot sensor 

calibration: solving AX= XB on the Euclidean group." 

IEEE Transactions on Robotics and Automation 10.5 

(1994): 717-721. 

8. Open-Source Computer Vision 4.6.0, "Camera 

Calibration and 3D Reconstruction", Generated on Sun 

Jun 5, 2022, 16:19:58 for OpenCV, 2022. 

9. Fassi, Irene, and Giovanni Legnani. "Hand to sensor 

calibration: A geometrical interpretation of the matrix 

equation AX= XB." Journal of Robotic Systems 22.9 

(2005): 497-506. 

10. Li, Haiyuan, et al. "Simultaneous hand-eye and robot-

world calibration by solving the $ AX= YB $ problem 

without correspondence." IEEE Robotics and 

Automation Letters 1.1 (2015): 145-152. 

11. Condurache, D., and A. Burlacu. "Orthogonal dual 

tensor method for solving the AX= XB sensor 

calibration problem." Mechanism and Machine Theory 

104 (2016): 382-404. 

12. Horaud, Radu, and Fadi Dornaika. "Hand-eye 

calibration." The international journal of robotics 

research 14.3 (1995): 195-210. 

13. Tabb, Amy, and Khalil M. Ahmad Yousef. "Solving the 

robot-world hand-eye (s) calibration problem with 

iterative methods." Machine Vision and Applications 

28.5 (2017): 569-590. 

14. Park, Frank C., and Bryan J. Martin. "Robot sensor 

calibration: solving AX= XB on the Euclidean group." 

IEEE Transactions on Robotics and Automation 10.5 

(1994): 717-721. 

15. Lee, Yong-Hwan, and Youngseop Kim. "Comparative 

Analysis of Cost Aggregation Algorithms in Stereo 

Vision." Journal of the Semiconductor & Display 

Technology 15.1 (2016): 47-51. 
 

 

 

 

 

 

 

접수일: 2023년 3월 3일, 심사일: 2023년 3월 16일, 

게재확정일: 2023년 3월 22일 



<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /None
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Error
  /CompatibilityLevel 1.4
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /CMYK
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments true
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile ()
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /CreateJDFFile false
  /Description <<

    /BGR <>
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000410064006f006200650020005000440046002065876863900275284e8e9ad88d2891cf76845370524d53705237300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef69069752865bc9ad854c18cea76845370524d5370523786557406300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /CZE <>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /ETI <>
    /FRA <>
    /GRE <>

    /HRV (Za stvaranje Adobe PDF dokumenata najpogodnijih za visokokvalitetni ispis prije tiskanja koristite ove postavke.  Stvoreni PDF dokumenti mogu se otvoriti Acrobat i Adobe Reader 5.0 i kasnijim verzijama.)
    /HUN <>
    /ITA <>
    /JPN <FEFF9ad854c18cea306a30d730ea30d730ec30b951fa529b7528002000410064006f0062006500200050004400460020658766f8306e4f5c6210306b4f7f75283057307e305930023053306e8a2d5b9a30674f5c62103055308c305f0020005000440046002030d530a130a430eb306f3001004100630072006f0062006100740020304a30883073002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee5964d3067958b304f30533068304c3067304d307e305930023053306e8a2d5b9a306b306f30d530a930f330c8306e57cb30818fbc307f304c5fc59808306730593002>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020ace0d488c9c80020c2dcd5d80020c778c1c4c5d00020ac00c7a50020c801d569d55c002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /LTH <>
    /LVI <>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken die zijn geoptimaliseerd voor prepress-afdrukken van hoge kwaliteit. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /POL <>
    /PTB <>
    /RUM <>
    /RUS <>
    /SKY <>
    /SLV <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /TUR <>
    /UKR <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents best suited for high-quality prepress printing.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /ConvertToCMYK
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /DocumentCMYK
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure false
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles false
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /DocumentCMYK
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /UseDocumentProfile
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice


