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전처리 과정 • 마커 ID

• Global 좌표

• 방위

마커 정보

마커 인식 및 정보추출

Gray-scale 변환

Brightness 변화

Binarization

Labeling

마커 회전상황
검출

이미지 회전

마커 내부에 대한
Labeling

마커 정보 추출

캡처 이미지
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이미지 로드

전처리 과정

Labeling

N > 0

각 Blob
ROI 영역 지정

R ≠ 0

마커 회전 상황
검출

영역 회전

내부 Labeling

다른 영역 선택

I ≥ 3 마커 정보 추출

마커 정보 출력
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𝜃′ 𝜃′

𝜃 = tan−1
𝑑𝑥

𝑑𝑦

𝜃′ = 𝜃 − 45°
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10010000000010012 = 36873

𝐷 =

00010000000010012 = 4105 → 0°

10000000000010012 = 32777 → 90°

10010000000010002 = 36872 → 180°

10010000000000012 = 36865 → 270°

𝐴𝑁𝐷 𝑁

𝐷

∅
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𝑁

𝐴𝑁𝐷 𝐶

𝑅 = 𝐶
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𝜃𝐺

𝜃𝐺 = ∅ + (𝜃′ × −1)
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( 𝑥, 𝑦 ) ∶ 이전 좌표

𝑥′, 𝑦′ ∶ 최종 좌표

𝑥′ = 𝑥 cos 𝜃 − 𝑦 sin 𝜃

𝑦′ = 𝑥 sin 𝜃 + 𝑦 cos 𝜃

x

y

x

y
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평균 동작시간(s)

평균 위치 오차율 ±6cm 이내

이미지 로드 0.0134

전 처리 과정 0.0156

Labeling 이용 마커 인식 0.0394

마커 정보 추출 0.0003

총 동작시간 0.0687

Linux Ubuntu 기반 산업용 PC

사용 카메라 Microsoft LifeCam Studio

카메라와 천장과의 거리 2.45m

해상도 640 x 480

마커 크기 16cm x 16cm

내부 원의 배열 크기 4 x 4
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