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요 약

본 논문에서는 지식을 이용하여 주어진 상황에서 얻어진 정보 및 정보들을 융합하는 레벨을 선

택하여 적용할 수 있는 지식 레벨의 제어구조를 제안하였다.

제안된 제어 구조는 태스크 개념을 도입하여 융합을 위한 문제 분야의 지식과 제어를 위한 지

식을 분리하여 생각하기 쉬우며, 관심의 대상이 되는 부분에 대한 정보들만을 융합함으로써 능동

적이고 효과적인 융합을 수행할 수 있다.

1. 서 론

영상 정보는 정보 융합에서 사용되는 여러 가지 정보중의 하나로 정보의 형태가 인간의 시각과

동일하거나 거의 유사하다는 점에서 다른 어떤 형태의 정보보다 그 중요성이나 가치가 더 높다고

할 수 있다[1, 2]. 영상센서는 각각 물리적 특성이 달라서 감지할 수 있는 영역에 한계가 있기 때

문에 필요한 정보를 얻지 못하는 경우가 많으며, 또한 처리과정에서 발생되는 많은 오차 때문에

본질적으로 불확실한 경우가 많다. 이와 같은 단일 영상 센서의 단점을 극복하기 위해서 최근 들

어서는 여러 가지 영상 센서를 복합적으로 사용하여, 단일 센서로는 얻을 수 없는 정보들을 얻기

위한 방법들이 연구되고 있다.

본 논문에서는 앞에서 언급한 것과 같은 여러 가지 레벨에서 발생하는 융합들을 선택하여 수행



할 수 있고, 경우에 따라서 정보를 선택적으로 융합할 수 있도록 하는 지식레벨 제어구조에 대하

여 제안하였다. 제안된 제어 구조는 태스크 개념을 도입하여 융합을 위한 문제 분야의 지식과 제

어를 위한 지식을 분리해 내기 쉬우며, 능동적이고 효과적인 융합을 수행할 수 있다.

2 . 지식을 이용한 영상 융합의 개요

영상 융합은 다양한 영상 센서로부터 얻어진 영상 정보들을 융합하여, 각각의 센서로부터는 얻

을 수 없는 정보를 얻어내거나, 센서들 상호간의 상승작용에 의하여 정확한 결과를 얻어내는데

그 목적이 있다. 특히, 실세계에 존재하는 장면인 경우에는 각 센서의 다양한 특성 때문에 입력

영상내의 물체에 대하여 각각 강조되는 정보가 다르다. 따라서, 영상 융합은 특히 실세계의 영상

에 대한 분석이나 해석을 하는 경우에 유용하게 사용될 수 있다.

그림 1 영상 융합의 개요

현재까지 연구된 영상 융합은 그 처리단계에 따라 크게 신호 레벨, 화소 레벨, 특징 레벨, 심볼

레벨의 4단계로 구분할 수 있다[3, 4, 5]. 그러나, 융합 대상이 되는 센서 정보들이 방대하고, 다양

한 형태로 나타나게 된다. 따라서, 이와 같이 방대한 정보들 중에서 어떤 정보들을 먼저 융합하

고, 어떤 정보들을 이후에 융합할 것인지를 결정하는 문제는 매우 어렵고 복잡하다. 따라서, 이와

같이 방대하고, 다양한 정보를 처리하기 위해서는 지식의 사용이 필수적이다[5, 6].

3 . 지식 레벨 제어에 의한 영상 융합의 구조



본 논문에서는 영상 융합을 위한 지식 기반의 제어 구조에 대하여 제안하였다. 지식 레벨에서

의 제어를 위하여 태스크 개념을 도입하여 각 태스크 별로 작업 단위를 구별하였으며, 각각의 태

스크의 구동에 의하여 전체적인 작업이 이루어진다.

그림 2 전체 구조도

이와 같은 태스크의 수행에 관련된 행동 지침은 태스크 내의 규칙으로 표현되어지며, 각 태스

크들은 상황에 따라 적절히 선정되어 결과를 내게 된다. 그림 2는 지식 레벨에서의 제어를 위한

전체 시스템의 구조도이다. 각각의 태스크는 자신이 수행하기 위한 문제 영역에 대한 지식을 규

칙으로 저장하고 있으며, 태스크 컨트롤러에 의하여 구동된다. 태스크 컨트롤러가 태스크 계층 중

에서 하나의 태스크를 선정하여 수행하면, 이 태스크는 태스크 풀에 들어가게 되며, 이 태스크에

의하여 얻어진 결과는 작업 메모리 공간에 놓이게 된다. 태스크의 수행은 자기 자신의 규칙과 작

업 메모리 공간에 놓인 정보를 이용하여 추론 엔진을 통해 수행되며 그 결과를 다시 작업 메모리

공간에 첨가한다. 전체의 과정은 시스템의 목적이 완료될 때까지 계속해서 수행되며, 더 이상 작

업 메모리 공간의 변화가 없어서 태스크의 작업이 수행될 수 없으면, 시스템의 목적은 실패로 끝

난다.

3 - 1 . 태스크의 정의

지식을 사용하기 위한 지식 기반 시스템을 구성하기 위해서는 지식을 표현하기 위한 적절한 수

준의 표현단위가 정의되어야 한다. 이러한 표현단위는 인간의 사고 단위와 일치되도록 설정되고

전체 문제풀이 지식 체계 내에서 독립적으로 처리할 수 있는 단위가 되어야 한다. 그러므로 이러

한 표현단위는 독자적인 목표와 이 목표를 위한 지식 및 처리기능을 가져야 한다. 또한, 이 표현



단위는 전체 지식 체계 내에서 이 표현 단위의 수행 시기, 수행에 필요한 자료의 구비 조건, 수행

결과에 따른 다른 표현단위에의 영향 등에 대한 묘사가 이루어져야 하며, 이와 같은 사고의 표현

단위를 태스크라고 정의한다[7,8].

3- 2 . 영상 융합을 위한 작업 단위의 분류

본 논문에서는 영상 융합을 수행하기 위한 기본적인 작업 단위들을 태스크로 분류하여 설정하

였다. 이와 같은 기본적인 작업 단위들은 앞에서 정의된 정보원과 비슷하게 분류되며, 각각의 작

업 단위인 태스크들은 자기 자신의 작업을 수행하기 위한 규칙과 자신이 수행하기 위하여 기본적

으로 만족되어야 할 조건, 상하위 태스크들간의 종속관계 등을 포함해야 한다. 이와 같은 작업 개

념 단위에서의 작업 구분은 영상 융합시 발생 가능한 모든 레벨의 융합을 수용할 수 있으며, 상

호간에 연동적으로 구동됨으로써 모든 작업의 수행 과정을 파악할 수 있다.

3- 2- 1. 태스크의 구성

각각의 태스크는 일의 처리를 위한 기본 작업 단위로 자신이 수행하기 위한 규칙, 자신의 부

태스크들에 대한 정보, 자기 자신의 목적, 자신의 하위 태스크를 구성하는 방법, 자신이 수행하기

위해서 먼저 수행되어야 하는 태스크 및 이 태스크의 상태 등에 대한 정보를 기술하는 슬롯을 가

지고 있다. 다음은 태스크의 클래스에 대한 예이다.

그림 3 태스크의 구성에 대한 예

(Tas kName is - a t as k)

(Tas kName goa l (? (gene rate - hypothes is is - my goa l)))

(Tas kName st ate s leep)

(Tas kName type rule )

(Tas kName s ub_ t as k nil)

(Tas kName decompos it ion_ type nil)

(Tas kName rule_ o r_ ft (rule s))

(Tas kName precede gene rate - context)

(Tas kName precond it ion (eq ua l (get - lis t (get - lis t CTASK 'precede ) ' st ate ) ' s uccess ))

(Tas kName repeat_ condit ion nil)

여기서 이 태스크의 이름이 TaskName이고 맨 윗줄은 이러한 이름을 가진 것이 태스크의 한 종

류임을 나타내며, goa l'은 이 태스크를 수행하는 목적이다. 만약 이 태스크가 수행되어 목적을 달

성하게 되면 상태가 성공 이고 그렇지 못한 경우에는 실패 가 된다. 모든 클래스의 상태는 처음

에 수면상태이고 수행 중에 다음의 그림과 같이 하나의 태스크의 상태는 여러 가지로 변하게 된

다. 종류(type)는 이 태스크를 수행하기 위한 방법에 대한 것으로 거의 대부분의 경우 규칙으로



표현되는 지식에 의하여 수행되지만 함수에 의하여 수행될 수도 있다. 만약 이 태스크의 수행방

식이 규칙에 의한 것이라면 ' rule_ or_ ft ' 슬롯에 실제로 사용되기 위한 규칙의 이름들을 나열한

다. 하위 태스크에 대한 표현은 sub_ task'슬롯에 기술되며 부 태스크가 없는 경우에는 ' nil'로 부

태스크가 있는 경우에는 부 태스크들의 이름을 적어주며, 이러한 부 태스크들의 분할 형태는

decompos it ion_ type 슬롯에 적어준다. 부 태스크들의 분할 형태는 부 태스크들중의 하나가 목적

을 달성하면 자기 자신이 수행하는 경우와 부 태스크들 모두가 목적을 달성해야 자기 자신이 수

행하는 경우, 부 태스크들의 목적 달성에 상관없이 부 태스크들이 수행되기만 하면 자신이 수행

하는 세 가지 종류가 있다. 선행자(precede)는 이 태스크 이전에 수행되어야 할 태스크에 대한 이

름을 의미하고, precondit ion'은 이 태스크가 수행되기 위하여 만족되어야 하는 조건을 기술하는

슬롯이다. 예에서는 선행태스크의 상태가 성공이어야만 이 태스크를 수행할 수 있다. 특수한 경우

로 하나의 태스크는 반복 수행 조건을 가질 수 있는데, 이경우에는 반복 수행 조건이 만족되는

동안 계속해서 태스크의 수행이 이루어진다.

3- 2- 2. 영상 융합을 위한 태스크의 분류

본 논문에서 영상 융합을 적용하기 위하여 분류한 태스크의 계층도가 그림 4에 나타나 있다.

그림 4 영상 융합을 위한 태스크의 계층도

태스크는 모두 18개로 구분되어 있으며 모든 태스크는 기본적으로 앞에서 설명한 클래스와 같

이 정의되어 있다. 그림에서 enhance- hypothes is '태스크는 반복 수행을 하는 태스크로서 4개의 부



태스크들이 모두 성공이 되거나, 모든 가능한 경우를 다 시도해보아도 부 태스크들이 성공이 되

지 않는 경우에 더 이상 반복 수행을 하지 않는다.

① 시스템 태스크

시스템 태스크는 전체 시스템에 대한 입력에 대한 태스크로 사용자로부터 검출하고자 하는 대

상 물체에 대한 질문을 입력받아서 전체의 태스크들을 수행하는 제어 역할을 한다.

② 환경 생성 태스크

시스템 태스크에 의하여 전체 시스템이 초기화가 되면 현재 장면에 대한 묘사를 수행한다. 현

재 장면에 대한 묘사는 사용 가능한 센서들과, 센서들의 위치, 현재 시간, 묘사되는 장면이 무엇

에 대한 것인지등에 대한 것들이 포함된다.

③ 가설 생성 태스크

환경 생성 태스크에 의하여 현재 장면에 대한 묘사가 이루어지면 가설 생성 태스크는 현재의

장면에 대한 지식을 이용하여 이 장면에 대해 포함되리라고 판단되는 검출 대상 물체들에 가설들

을 생성한다.

④ 가설 검증 태스크

가설 생성 태스크에 의하여 가설들이 생성되면, 가설 검증 태스크는 생성된 각각의 가설들을

검증한다. 만약 정보에 의하여 가설이 검증되면, 시스템 태스크에 의하여 이 가설이 문제의 답인

지 판별하게 되며, 가설이 검증되지 않으면 가설 진행 태스크로 제어를 넘겨주게 된다.

⑤ 가설 진행 태스크

가설 진행 태스크는 생성된 각각의 가설들 중에서 아직 검증이 되지 않은 가설들이 존재하는

경우, 반복 수행을 통해서 이 가설에 대한 가능성을 계산하는 태스크이다. 따라서, 검증되어야 할

가설이 존재하는 경우에는 항상 수행되며, 이 태스크는 마지막 최하위 레벨의 태스크가 수행 될

때까지 반복 수행한다. 가설 진행 태스크는 하위 모델 생성 태스크, 하위 모델 가설 생성 태스크,

가설 처리 태스크, 가설 검증 태스크와 같은 부 태스크들을 가진다.

㉠ 하위 모델 생성 태스크



하위 모델 생성 태스크는 실제로 검증해야 할 가설이 아직 검증되지 않은 경우에 이 가설에 의

하여 검증되어야 하는 모델에 대한 데이타 계층상의 하위 모델의 구성 요소들에 대한 가설을 생

성하는 역할을 한다.

㉡ 하위 모델 가설 생성 태스크

하위 모델 가설 생성 태스크에서 얻어진 각각의 모델 구성 요소에 대하여 가설을 생성하는 역

할을 수행한다.

㉢ 하위 모델 가설 처리 태스크

실제로 생성된 각각의 모델 구성 요소에 대한 가설을 처리하기 위한 태스크로 각각의 가설에

대하여 적용할 수 있는 물리적인 센서에 대한 처리를 하기 위한 태스크와 논리적인 센서에 대한

처리를 하기 위한 태스크, 결과로 얻어진 대상에 대한 융합 처리를 하기 위한 세 종류의 부 태스

크를 갖는다.

ⓐ 물리적 센서 처리 태스크

물리적 센서 처리 태스크는 실제적으로 생성된 가설에서 고려하는 모델을 검증하기 위하여 환

경에서 사용할 수 있는 물리적인 센서를 선택하여 수행하는 역할을 수행하며, 센서를 선택하고,

수행하는 두 가지의 부 태스크를 가지고 있다.

㉣ 하위 모델 검증 태스크

하위 모델 검증 태스크에서는 생성된 각각의 하위 모델에 대한 가설들을 검증한다. 초기상태에

서는 가설들에 대한 가능성이 없으므로 검증대상으로 고려하지 않으며, 하위 모델 가설 처리 태

스크에 의하여 처리된 가설들에 대해서 검증을 수행한다.

3- 2- 3. 태스크 계층의 종속 관계

본 논문에서 영상 융합의 처리를 위한 고안한 태스크의 계층은 최종단의 노드에 위치한 태스크

를 제외하고는 모두 하위의 부 태스크를 가지고 있다. 부 태스크는 상위에 위치한 주 태스크의

작업에 필수적이며, 부 태스크가 먼저 수행되어야한 상위의 주 태스크가 작업을 수행할 수 있다.

주 태스크와 부 태스크와의 관계는 다음과 같이 세 가지의 종류로 구분된다. 첫째는 부 태스크들

이 모두 성공 상태가 되어야만 주 태스크가 수행을 할 수 있는 것이다. 이것은 상위의 태스크가



하위의 태스크에서 이루어지는 작업에 매우 의존적인 것을 나타내며, 반드시 모든 부 태스크들이

성공이 되어야만 하며, AND' 노드에 해당한다. 둘째로 부 태스크들중에서 하나만이라도 성공이

되면 주 태스크로 제어가 넘겨지는 경우이다. 이와 같은 노드는 주 태스크를 수행하는 작업이 부

태스크에서 발생할 수 있는 정보들 중에서 하나만 있어도 수행 가능한 경우에 설정되는데, 'OR'

노드로 표현된다. 마지막하나는 부 태스크들이 자신의 목적을 달성했는지의 여부에 관계없이 단

순히 수행되기만 하면 주 태스크로 제어가 넘어가는 경우이다. 이것은 DONE'관계의 노드가 된다.

시스템 태스크는 하위의 각각의 태스크인 환경 생성 태스크, 가설 생성 태스크, 가설 검증 태스

크, 가설 진행 태스크가 수행되기만 하면 다시 자기 자신이 제어를 넘겨받아 일을 수행하게 된다.

가설 진행 태스크는 현재 처리 해야하는 가설에 대해서 발생 가능한 모든 하위의 가설들에 대한

처리를 수행해야 하므로 모든 하위 가설들이 검증 될 때까지 반복 수행되며, 각각의 부 태스크를

차례로 적용하여 하위의 가설들을 차례로 검증한다. 각 계층에서의 태스크간의 선행 관계는 다음

의 그림과 같다.

그림 5 각 계층에서의 태스크간 선행 관계

3- 3 . 지식 레벨 제어를 위한 지식 표현 및 선택적 융합

영상을 이용하여 영상을 해석하는 시스템은 관측되는 장면에 존재하는 대상 물체와 같은 문제

분야에 대한 선험적인 지식을 필요로 한다. 더욱이 표현되는 정보가 상이한 다양한 센서에서 입

력되는 정보들을 융합하고 각 계층에서 발생하는 데이터를 적절히 사용하기 위해서는 사용 가능

한 센서들의 특징 등에 관련된 사전 지식이 필수적이며 사전 지식들은 문제를 해결하기 위하여

상황에 따른 최적의 수행 방법에 대한 선택을 가능하게 한다. 모든 문제 분야에 관련된 지식은

규칙으로 표현되었으며, 각각의 태스크는 자기 자신이 수행하기 위한 별도의 지식을 포함하고 있

다.



실세계의 영상들을 융합하고 영상에 존재하는 물체의 검출을 수행하기 위해서는 실제 존재하는

세계에 대한 지식이 필수적이며, 실세계에 대한 지식은 환경에 대한 지식과 대상 물체에 대한 지

식, 센서에 대한 지식 등을 포함한다.

환경은 센서에 의하여 영상이 획득되기 이전의 모든 가능한 상태에 대한 묘사를 의미하는 것으

로 응용 분야에 따라 각각 다른 환경에서 작동하므로 다른 환경에 대한 지식을 필요로 한다. 환

경에 대한 지식은 전체 문제 분야를 해결하기 위하여 필수적이며, 지식이 없는 경우에는 아무런

사전 정보가 없는 상황에서 문제를 해결해야 하므로 가능한 모든 경우에 대해서 모든 처리를 다

해야 하는 번거로움이 있다.

대상 물체에 대한 지식은 영상내에 포함되어 있는 사람과 차량에 대한 지식을 포함한다. 각각

의 물체에 대한 지식은 이 물체들이 현재 고려되고 있는 환경 하에서 센서에 의하여 감지될 수

있는 특성과 각 물체들이 갖는 구조적인 형태에 관련된 지식, 공간적인 위치에 관련된 지식등이

있다. 대상 물체의 구조적인 정보에 대한 지식은 대상 물체가 어떻게 구성되어 있으며, 물체를 구

성하는 각각의 구성 요소에 대한 묘사로 이루어져 있다.

영상 융합을 위해서는 앞에서 언급한 각각의 물체가 주어진 환경에서 어떤 센서에 의하여 더

잘 감지될 수 있으며, 어떤 경우에 어떤 센서를 적용할 것인지가 정의되어 있어야 한다. 이와 같

은 융합 관련 지식들은 물체나 센서, 환경에 의한 지식들을 적절히 사용하기 위한 지식이라고 생

각할 수 있으며, 이러한 의미에서 지식의 처리를 위한 메타 레벨의 지식이라고 생각할 수 있다.

4 . 지식을 이용한 태스크의 수행 예

지식을 이용하여 영상 융합의 과정을 처리하는 과정에 대한 예는 다음과 같다. 먼저 환경에

대한 묘사를 하는 태스크에 의하여 다음과 같은 장면에 대하여 환경에 대한 기술이 이루어진다.

현재의 장면에 대한 묘사가 이루어지면 사용자로부터 검출할 대상을 입력받아 이에 대한 가설을

만든다. 가설은 여러 종류의 속성에 의하여 표현된다. 현재의 예에서는 이 가설이 표현하는 모델

이 버스로 설정되어 있고, 초기에 생성된 가설이므로 상위나 하위의 가설이 존재하지 않는다. 또

한 아직 아무런 센서에 대해서도 처리되지 않은 상태이다. 가설이 생성되면 이 가설에 대한 검증

을 시도하는데 현재의 경우 처음에 생성된 가설이므로 검증에 실패하게 되고, 가설 진행 태스크

에 의하여 지식을 이용하여 하위의 모델에 대한 가설을 다시 생성하게 된다.

하위의 모델에 대한 가설은 위의 가설과 동일한 속성을 가지며, 다만 가설의 내용이 모델 계층

상에서 버스보다 아래에 존재하는 구성 요소이고, 상위의 가설이 버스에 대한 가설로 설정된다는

점만 다르다. 현재는 버스를 구성하는 요소중에서 몸체에 대한 가설이 생성되었다고 가정한다.



하위의 모델에 대한 가설이 설정되면 이 모델에 대한 센서의 처리를 한다. 그러나, 몸체라는 요

소를 바로 추출할 수 있는 센서가 없으므로 하위 모델 가설을 처리하기 위한 태스크들을 모두 실

패로 끝나게 되고, 하위 가설 검증 태스크는 선행 태스크가 실패가 되었으므로 수행되지 않고 다

시 가설 진행 태스크로 제어가 넘어가게 된다. 동일한 과정에 의하여 다시 하위 모델에 대한 가

설이 생성된다. 만약, 다각형에 대한 가설이 생성되었다고 가정하면, 이 가설에 대하여 센서를 적

용하기 위하여 시도한다. 다각형은 논리적 센서로부터 얻을 수 있으나, 아직 영상이 획득되지 못

한 상태이므로 논리적 센서를 적용하는데 실패한다. 따라서, 다시 가설 진행 태스크에게 제어가

넘어가게 되고 이 과정은 가장 하위 모델인 영상에 대한 가설이 생성될 때까지 반복된다. 영상에

대한 가설이 생성되면 이때 영상을 얻기 위하여 물리적인 센서를 적용한다. 이때 현재 가설의 대

상이 영상이지만 영상의 상위 가설에는 버스가 있으므로, 어떤 물리적인 센서를 적용할 것인가는

최상위 모델인 버스에 의하여 결정된다. 먼저 물체의 검출에는 열 영상 센서가 적합하므로 열 영

상 센서가 선택되어 영상이 얻어진다.

그림 6. 물리적 센서를 구동하기 위한 규칙의 예

물리적 센서를 선정하기 위한 규칙 :

(s ps - r1 if (가설이 존재하고 )

(가설의 내용이 모델 계층상의 최하위 모델이고 )

(가설의 제일 상위 모델이 버스이고 )

(이 모델이 물리적 센서에서 얻어질 수 있고 )

(버스가 물리적 센서에서 얻어질 수 있고 )

(버스에 대해 먼저 적용할 센서가 아직 적용되지 않았으면 ))

(s ps - r1 then (먼저 적용할 센서를 선택한다 )

(다음에 적용할 센서에 대한 목록을 작성한다 )

(현재 적용한 센서에서 찾고자하는 대상물체에 대하여 기록한다 ))

(s ps - r1 p rio rity 90)

물리적 센서를 수행하기 위한 규칙

(eps - r1 if (물리적 센서에 대한 선정이 이루어지면 ))

(eps - r1 the n (물리적 센서를 이용하여 영상을 획득한다 ) )

(eps - r1 p riority 90)

물리적 센서에 의하여 영상이 얻어지면 현재의 가설에 대한 검증이 이루어지게 되고 하위의 가

설에 대한 검증이 이루어지면, 현재의 가설의 상위 가설에 대하여 센서를 적용하게 된다. 이와 같

이 상위의 가설이 만족되거나 수행되기 위해서는 하위의 가설들이 차례대로 생성되고, 이 가설들

이 만족되어야 하며, 하위의 가설이 검증되면 상위의 가설들에 대하여 차례대로 센서를 적용하고

검증해 나가는 과정을 반복해서 수행하게 된다. 동일한 과정이 반복되어 모든 가설이 검증되면

하위 모델에 대한 작업을 종료하게 된다.



지식에 의하여 융합은 모델 계층상의 한 단계에 있는 모델에 대하여 서로 다른 센서로 적용된

경우가 둘 이상 있는 경우에 수행하게 되며, 심볼 레벨을 제외하고는 결과는 영상으로 표현한다.

융합을 위한 방법으로는 2장에서 설명한 Chu의 융합 방법을 선택하여 사용하였으며, 융합을 하기

위한 기본 조건은 다음과 같다.

그림 7. 융합을 하기 위한 기본 조건

- 동일한 모델에 관련된 서로 다른 영상에서 얻어진 경우가 둘 이상 있는 경우

- 특징 레벨의 융합인 경우에 , 지식에 의하여 각각의 모델을 구성하는 특징들을 추출하므로 , 처리되는 영

상들에 대한 우선 순위가 결정된다 . 따라서 한번에 두 가지의 경우에 대해서만 융합한다 .

- 현재 융합을 적용하기 위한 모델에 따라서 전체 영상이 될 수도 , 부분 영상에 대한 정보들일 수도 있

다 .

- 각 경우에 대한 지식을 이용하여 융합 방법을 설정한다 .

5 . 결 론

본 논문에서는 다양한 영상 센서로부터 얻어지는 영상 정보들을 융합하는 경우에 환경과 물체

센서에 대한 지식을 사용함으로써 적절한 센서를 선택할 수 있고, 필요한 경우에 센서를 적용할

수 있는 지식 레벨에서 융합을 제어하기 위한 구조에 대하여 제안하였다. 컴퓨터 비젼의 일반적

인 구조에서처럼 이 구조는 서로 다른 계층을 처리할 수 있는 작업단위로 구분되어 있으며, 각각

의 작업단위인 태스크의 상호관계에 의하여 전체적인 수행이 이루어진다.

본 논문에서는 지식 레벨에서 융합을 제어 할 수 있는 구조를 제안하였으며, 이 구조에서는 정

보의 발생과 발생된 정보들에 대한 제어를 파악하기 쉽다. 실제로 발생할 수 있는 다양한 정보와

사용할 수 있는 정보원에 대하여 분류하였으며, 태스크 개념을 이용하여 융합을 작업단위 별로

구분하였다. 제안한 구조는 영상 융합을 하는 경우에 발생할 수 있는 모든 레벨이 하나의 반복

수행 구조 안에서 자동으로 선택될 수 있으며, 대상 물체에 대한 지식을 이용함으로써, 전체 영상

에 대하여 융합을 수행하지 않고, 대상 물체에 관련된 영상의 부분만을 선택하여 융합할 수 있다.

따라서, 융합된 결과 영상을 이용하여 물체를 인식하거나 영상을 이해하는 경우에도 별도의 과정

이 필요없이 결과 영상을 그대로 사용할 수 있다.
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