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1)1. 서  론

임의 영상으로부터 조명의 정보를 얻는 것은 중요하다. 촬

영된 영상으로부터 얻을 수 있는 칼라 정보는 물체의 표면 색

※이 논문은 2022학년도 영산대학교 교내연구비의 지원에 의하여 이루어진 것임.
† 정 회 원 : 영산대학교 성심교양대학 부교수

Manuscript Received : August 3, 2022
First Revision : October 19, 2022
Second Revision : December 5, 2022
Accepted : December 28, 2022

* Corresponding Author : Kim Jeong Yeop(neocopy@ysu.ac.kr)

상, 조명의 색상, 영상을 획득한 카메라의 칼라 특성에 의해 

결정된다. 동일한 물체의 표면 색상도 서로 다른 조명 색상, 

카메라의 특성에 따라 다르게 표현되기 때문에, 정확한 물체

의 표면 색상을 얻기 위해서는 조명의 색상 정보가 필수적이

다. 통상적으로 카메라의 칼라 특성은 공개되고 고정되는 반

면, 물체의 표면색과 조명의 색상은 가변적으로 나타난다. 카

메라로 획득한 영상의 화소 값은 서로 다른 물체의 표면색과 

조명의 색상이 결합하는 경우 동일한 결과를 나타낼 수 있으

며, 조건 등색(metamerism)에 해당한다. 이와 같이, 조명의 
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In this paper, a method for estimating the illuminant chromaticity of a scene for an input image is proposed. The illuminant chromaticity 

is estimated using the illuminant reference region. The conventional method uses a certain number of reference lighting information. 

By comparing the chromaticity distribution of pixels from the input image with the chromaticity set prepared in advance for the reference 

illuminant, the reference illuminant with the largest overlapping area is regarded as the scene illuminant for the corresponding input 

image. In the process of calculating the overlapping area, the weights for each reference light were applied in the form of a Gaussian 

distribution, but a clear standard for the variance value could not be presented. The proposed method extracts an independent reference 

chromaticity region from a given reference illuminant, calculates the characteristic values in the r-g chromaticity plane of the RGB color 

coordinate system for all pixels of the input image, and then calculates the independent chromaticity region and features from the input 

image. The similarity is evaluated and the illuminant with the highest similarity was estimated as the illuminant chromaticity component 

of the image. The performance of the proposed method was evaluated using the database image and showed an average of about 60% 

improvement compared to the conventional basic method and showed an improvement performance of around 53% compared to the 

conventional Gaussian weight of 0.1.
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요     약

본 논문에서는 입력 영상에 대한 촬영 장면의 조명 색도를 추정하는 방법을 제안한다. 조명 기준영역을 이용하여 입력영상의 촬영 장면에 가장 

근접한 조명 색도를 추정한다. 기존의 방법은 일정한 수의 기준조명 정보를 이용한다. 입력 영상으로부터 화소의 색도분포 정보와 기준 조명에 

대한 미리 준비된 색도 집합을 대조하여 겹치는 면적이 가장 큰 기준 조명을 해당 입력 영상에 대한 장면 조명으로 간주한다. 겹치는 면적을 계산하는 

과정에서 각 기준 조명에 대한 가중치를 가우시안 분포 형태로 적용하였으나, 분산 값에 대하여 명확한 기준을 제시하지 못하였다. 제안한 방법은 

주어진 기준조명으로부터 독립적인 기준색도 영역을 추출하고, 입력영상의 모든 화소에 대하여 RGB 칼라좌표계의 r-g 색도 평면에서의 특징치를 

계산한 다음, 독립적인 색도영역과 입력영상으로부터의 특징치를 이용하여 유사도를 평가한다. 유사도가 가장 높게 나타나는 조명을 해당 영상의 
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60% 정도의 개선을 보였고, 기존의 가우시안 분산 값이 0.1인 경우에 비하여 53% 내외의 개선 성능을 보였다.
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색상 정보가 없다면 정확한 물체의 표면색을 확보하기 어렵

다. 그러므로 조명의 색상 정보를 획득하면 물체의 표면색 정

보를 정확하게 추정할 수 있다.

조명의 색상 정보를 획득하기 위해서는 촬영 이전에 장면

에서 직접 장치를 이용하여 측정하는 방법이 가장 정확하지

만 대부분의 카메라에는 해당 기능이 없고, 별도의 장치를 이

용해야 하는 단점이 있다. 이 방법은 통상적인 조명 색 추정

을 위한 데이터베이스 구성에 많이 활용된다. 대부분의 조명 

색상 추정 방법들은 영상이 촬영된 이후, 영상의 화소 값들을 

분석하여 조명의 정보를 추정하는 것이며, 카메라의 칼라정

보는 제공된 것으로 본다.

1.1 관련 연구

임의의 칼라 영상으로부터 조명의 색상 정보를 얻기 위한 

방법은 분광 반사도를 이용하는 방법과 화소의 삼자극치 값

을 이용하는 방법이 대표적이다. 삼자극치에 관한 방법은 

Land[1]의 경우가 대표성이 있으며, 영상을 구성하는 전체화

소의 평균, 일정부분의 평균 등을 활용하여 조명성분을 추정

하였다. Klinker[2], Lee[3]는 영상에서 밝게 빛나는 하이라

이트(highlight) 영역을 분석하여 조명성분과 표면색 성분의 

분리를 시도하였다. Li등[4]은 반복적인 방법으로 흑백영역을 

찾는 방법을 제안하였고, Chang등[5]은 RGB 각 채널별로 

최대 밝기 값을 가지는 화소 주변영역을 중요한 영역으로 고

려하였다. Joze등[6]은 밝은 화소들이 조명색도 추정에 중요

하고, 표준적인 데이터에 적용 가능한 , 단순한 색도추정 방

법을 제안하였다.

분광반사도를 이용하는 방법은 Maloney 등[7]이 제안하

였으며, 물체 표면의 반사광을 조명색과 표면색 분광반사도

의 곱으로 해석하여, 조명의 분광반사도를 추정하였다.

Forsyth[8]는 일정한 수의 정규 조명을 정의하고, 그 조명

하에서 관찰되는 반사광의 분광반사도를 기준 데이터로 하

여, 임의의 반사광으로부터 조명성분을 계산하였다.  

Forsyth의 이론은 이후, Finlayson 등[9]의 삼자극치를 활용

한 해당 표면색을 유발할 수 있는 조명의 상관도정보 탐색에 

영향을 주었다.

Funt[10-12] 등은 분광반사도를 이용하여 칼라영상을 합

성하는 방법으로 많은 샘플 영상을 확보하였고, 기준조명과

의 유사도를 회귀(regression) 방식으로 해석하였다.

머신 러닝 방식[13-18]을 도입한 조명 색도 추정방법들도 

연구되었는데, 특히 Bianco등[14]은 입력영상의 샘플 수 극

복을 목적으로, 한 장의 입력영상을 공간적으로 다수의 부분

집합 형식으로 확장하였다. 특정한 특징치를 결정하지 않고 

기계학습에 의존하여 조명 색도를 추정하였으나, 조명 색도 

추정과정에 대한 인과관계를 기계학습에 의존하므로, 기계학

습의 특성상 해석과정을 파악하기 어려운 단점이 있다. 

Qiu등[19]은 CNN(Convolutinoal Neural Networks) 

기반의 저수준과 고수준의 학습방법을 제안하였고, Luo등

[20]은 학습에 유리한 색상과 분포, 발생빈도 등을 고려한 

CDF(Color Distribution Features)를 제안하였다.

Zhang 등[21]은 반사광의 색상과 조명의 색상간의 상관

도를 고려할 때, 조명에 가까운 반사광에 대하여 가중치를 증

가시켜 상관도 해석에서의 성능을 향상시켰다.

1.2 제안한 방법의 연구범위

Zhang등이 제안한 가중치를 적용한 상관도 해석 방법을 

기존방법으로 정하고, RGB 칼라좌표계의 rg 좌표 평면을 사용

하였다. 주어진 영상의 화소별로 rg 평면상에서의 특징치 분포

를 이용하는 방법은 동일하나, 기존 방법에서의 특징치 별 가중

치를 부여하는 방법은 적용하지 않았다. 제안한 방법은 주어진 

기준조명으로부터 독립적인 기준색도 영역을 추출하고, 입력

영상의 모든 화소에 대하여 rg 평면상에서의 특징치를 계산한 

다음, 독립적인 색도영역과 입력영상으로부터의 특징치를 이

용하여 유사도를 평가한다. 유사도가 가장 높게 나타나는 조명

을 해당 영상의 조명 색도 성분으로 추정하였다.

2장에서는 기존의 Zhang 방법 내용과 문제점을 기술하

고, 상관도 해석에서 색상분포에 대한 가중치를 대체하는 개

선 방법을 제안한다. 3장에서는 실험결과와 고찰을, 4장에서

는 결론을 맺는다.  

2. 제안하는 상관도 해석 방법

2.1 기존의 연구방법 및 문제점

Zhang 등은 기존의 상관도 해석에서의 가중치를 균일한 

적용에서 조명색 영역에 대한 가중치를 증가시키는 방법을 

제안하였다. 최초의 상관도 해석 방법[8]은 사전 확보된 데이

터를 이용하는데, 영상 촬영에 사용될 수 있는 조명의 종류를 

수백 개 분석하여 RGB 칼라좌표계 상의 rg 색도 좌표로 저

장하여 기준 데이터로 사용한다. 조명의 색도 성분이 결정되

면, 해당 조명하에서 존재할 수 있는 반사광의 정보를 계산하

여 rg 평면상에서의 색도 분포를 추출한다. 이 때, 다양하고 

광범위한 물체 표면색의 칼라 정보를 이용하여 반사광의 정

보를 계산한다.

이와 같은 과정을 거쳐, 상관도 해석에 필요한 조명의 rg 

색도, 반사광 집합의 rg 색도 분포를 얻을 수 있다. 입력된 

칼라 영상에 대하여 모든 화소의 rg 색도를 계산하고 rg 평면

상의 색도 분포를 저장한다. 입력 영상으로부터 얻어진 색도

분포와 기준으로 확보된 모든 조명의 반사광에 대한 rg 색도

분포를 대조하여 가장 유사도가 높은 조명을 선택하여 주어

진 영상에 대한 조명 성분으로 결정한다. 유사도를 계산하기 

위해서는 대조하는 두 색도분포가 겹치는 면적을 계산하는 

방식이며, 가장 크게 면적이 겹치는 조명을 선택하게 된다.

Zhang 등은 겹치는 면적을 계산하는 과정에서 기준 조명



균등거리 기준 조명 맵과 색 상관성을 이용한 조명 색도 추정  269

과 근접한 rg 색도좌표에 대해서는 높은 가중치를 부여하고, 

기준 조명과의 거리가 먼 색도 좌표에는 낮은 가중치를 부여

하였다. 이 때 사용된 가중치는 가우시안(gaussian) 함수를 

이용하였고, 최대값은 1, 최소값은 0으로 적용하였다. 

기존 연구의 문제점은 다음과 같다.

1) 가중치의 적용범위

Zhang 등의 방법에서는 모든 rg 색도 평면상의 특징치에 

대하여 기준 조명을 이용한 가중치를 부여하였다. 이 가중치

의 적용으로 인하여 조명 색도 추정 성능이 개선되었음을 보

고하였다. 가중치를 적용하는 가우시안 함수에는 분산 값이 

유일한 변수이나, 명확한 선정 기준을 제시하지 못하였다. 분

산 값이 최대인 경우는 가중치를 적용하지 않은 Finlayson의 

방법과 동일한 결과를 내고, 분산 값이 최소인 경우는 영상으

로부터 얻어진 rg 색도 특징치 분포와 조명 색도 값 1개와의 

겹치는 면적을 계산하는 방식이다. 이와 같은 경우, 해당 면

적 내에 기준 조명이 2개 이상 존재하는 경우, 겹치는 면적이 

모두 1로 동일하게 계산되므로 최종 조명 색도를 결정하는데 

어려움이 있다.

2) 추정 조명의 정확성

Zhang 등의 방법에서는 입력영상의 모든 화소에 대한 특징

치 공간에서의 rg 좌표 분포와 특정 조명하에서의 반사광들의 

rg 좌표 분포를 대조하여 겹치는 면적을 해당 조명에 대한 유사

도로 계산한다. 이 때, 겹치는 면적의 위치가 해당 조명의 색도

와 근접하는 경우에는 문제가 없으나, 다소 거리가 존재하는 

경우에는 신뢰도를 확보하기 어렵다. 예를 들어, 입력 영상에 

대한 rg 분포가 조명1과의 겹치는 면적이 조명2와의 겹치는 

면적보다는 크지만, 실질적으로 겹치는 면적이 조명2와 가깝

게 위치하는 상황을 가정해 볼 수 있다. Fig. 1에서와 같이, 

유사도는 조명1이 높게 나타나지만 실질적으로 해당 분포는 

조명2와의 유사도가 더 높게 보는 것이 타당하다.

2.2 제안하는 의결방식을 이용한 상관도 해석방법

Zhang 등의 방법은 가우시안 가중치의 분산 값 결정근거 

미흡, 특징치 분포 특성과 조명 색도와의 유사도에 대한 문제

점을 가지고 있다. 본 논문에서는 Zhang 등의 방법에서 사

용되었던 개념을 분석하였다. 특징치 공간에서 기준 조명 색

도 영역과 임의영상으로부터 얻어진 특징치 색도 영역의 겹

치는 면적을 계산할 때, 기존 조명색도에 인접한 겹치는 면적

에 더 큰 가중치를 부여하는 방식을 적용하여 유사도 계산을 

수정하였다. 이와 같은 방식에서 특징치 색도 상의 겹치는 면

적이 여러 기준 조명 색도와 의 거리가 균등한 경우에는 우수

한 성능을 낼 수 있다. 그러나 겹치는 면적이 특정한 기준 조

명 색도와 근접하거나, 일정한 거리 이내에 소수의 기준 조명 

색도가 분포하는 경우, 성능이 저하되는 단점이 있다. 본 논

문에서는 Zhang 등의 방법에서 시도한, 주변에 근접한 기준 

조명 색도에 대해서 높은 가중치를 부여하는 개념을 확장하

였다. 양자화 된 모든 색도좌표에 대하여 기준조명 색도와의 

거리를 기준으로 영역을 분할하여 독립적인 기준색도 별로 

별도의 맵을 생성한다. 기준색도 맵의 생성원리는 Fig. 2와 

같다. 

Fig. 2에서 예시의 기준조명 I1, I2, I3를 중심으로 모든 양

자화 된 색도 좌표와의 거리를 계산하여 다른 기준조명 보다 

I1에 가까운 색도좌표의 집합인 영역 A1을 추출한다. 같은 방

법으로 A2, A3를 추출할 수 있으며, 전체 기준조명에 대하여 

독립영역들을 확보할 수 있다.

임의의 입력 영상으로부터 계산된 특징치 색도 영역 데이

터는 기존의 Zhang의 방법과 유사하나, 계산된 모든 특징치 

색도 좌표에 대하여 발생 빈도를 추가하여 입력영상의 특성 

고려를 확대하였다.

Fig. 2. The Generation of Reference Chromaticity Map 

for the Reference Illuminant Set

Fig. 1. The Sample Distribution of Image Data
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Fig. 2와 같은 독립영역들과 입력된 영상으로부터 계산된 

특징치 색도영역 데이터를 이용하여 입력영상의 데이터와 기

준조명의 유사도를 판정할 수 있다. N개의 기준조명을 사용

하고, rg 색도 평면을 m x m의 크기로 양자화 한다고 가정

하면, 독립영역은 N개의 m x m 데이터로 표현 가능하다. 계

산의 편의성을 위하여 Equation (1)과 같은 IAc의 m x m 

데이터를 Equation (2)와 같이 m2 x 1의 IBc로 변환한다. N

개의 전체독립 영역 데이터를 m2 x N의 차원을 가지는 한 

개의 행렬로 변환할 수 있으며 이를 IB라 정의한다. 이와 같

은 행렬의 차원 변환은 계산의 편의성을 확보하기 위한 것이

며, 데이터 자체의 값은 변화되지 않고 유지된다.

 











  
  


    

  

,         (1)

여기서 c는 기준조명의 일련번호를 나타내고, 에서 

i는 양자화 된 색도좌표 평면의 행을, j는 색도평면의 열을 

의미한다. 의 값은 0 또는 1로 표현된다.

입력된 영상으로부터 계산된 특징치 색도영역 데이터를 

QA라 하고 Equation (4)와 같이 나타낸다.
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,         (4)

여기서 는 입력영상의 화소별 색도 rg 값을 기준으로 

양자화 된 색도좌표 셀에 해당 색도의 발생빈도를 누적하여 

계산할 수 있다. i는 양자화 된 색도좌표 평면의 행을, j는 색

도평면의 열을 의미한다. QA로부터 Equation (1)~(2) 변환

과 같은 방법으로 값을 재배치하여 Equation (5)와 같이 m2 

x 1의 Q를 계산할 수 있다.

 





















.                    (5)

주어진 IB와 Q를 이용하여 Equation (6)과 같이 기준 조

명별 유사도를 계산하여 가장 유사도가 높은 조명번호 k를 

구하여 입력영상에 대한 조명으로 결정한다.

  arg max           (6)

이상의 전체적인 처리과정은 Fig. 3과 같다. 

3. 실험결과 및 고찰

3.1 실험 결과

본 논문에서 제안한 방법의 검증을 위하여 Gehler 데이터

베이스[22]와 Simple Cube++[23]를 이용하였다. Gehler 

데이터베이스는 영상이 568장이고, 영국 캠브리지에서 캐논

-1D, 캐논-5D 카메라를 이용하여 촬영하였다. 기준 조명 정

보를 제공하기 위하여 Macbeth 칼라 체커를 장면 내부에 설

치하고 촬영하였으며, 캐논 RAW 포맷으로 제공한다. 데이터

베이스의 영상 샘플을 Fig. 4에 나타내었다.

Fig. 3. The Algorithm Flow of Proposed Calculation of Illuminant

Chromaticity from RGB Images
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Fig. 4. Sample Images from Gehler Image Database

Fig. 5. Sample Images from Simple Cube++ Image Database

Gehler 데이터베이스는 영상획득 카메라를 2종류로 사용

하였기 때문에 모든 영상에 대한 장치특성은 캐논-1D를 기

준으로 고정하여 처리하였다.

Simple Cube++ 데이터베이스는 4890장의 기본세트와 

2234장의 간략한 버전을 제공한다. 본 논문에서는 2234장의 

간략 버전을 실험에 사용하였다. 데이터베이스 샘플 영상은 

Fig. 5와 같다.

제안한 방법의 성능을 검증하기 위하여  Finlayson 등의 

기본적인 방법, Zhang 등의 방법과 비교하였다. 실험결과는 

Table 1에 나타내었다. ref_r은 기준조명의 색도좌표 중 적

색(red) 성분이고, ref_g는 녹색(green) 성분이며, est_r과 

est_g는 각각 추정된 조명의 색도좌표이다. AE는 기준조명

의 색도좌표와 추정된 조명의 색도좌표간의 각도 오차[24]를 

의미하며 식(7)과 같다. 이 값이 크면 추정 오차가 큰 것으로 

볼 수 있다.

 


∥∥∥∥

∙
             (7)

여기서 은 기준 색도이고, 는 추정된 조명색도이고 

분모는 각 색도 크기(norm)의 곱이다.

Table 1은 최초의 기본적인 방법인 Finlayson 등에 대한 

결과이고, Table 2는 Zhang 등의 방법 중 σ=1.0인 경우이

고, Table 3은 Zhang 등의 방법 중 σ=0.1인 경우이다. 

Table 4에는 제안한 방법에 대한 결과를 나타내었다.

동일한 방법으로 Simple Cube++ 데이터베이스에 대한 

실험결과를 Table 6~Table 10에 나타내었다.
 
 

im no. ref_r ref_g est_r est_g AE

#1 0.1051 0.5254 0.1238 0.5121 2.2866

#2 0.1039 0.5248 0.1488 0.5519 3.8855

... ... ... ... ... ...

#567 0.1604 0.5610 0.1174 0.5540 3.9919

#568 0.1490 0.5474 0.0964 0.5137 4.6002

Table 1. Calculated Error for the Estimation of Scene Illuminant Chromaticity : Finlayson, Gehler DB.

im no. ref_r ref_g est_r est_g AE

#1 0.1051 0.5254 0.1151 0.5480 0.5576

#2 0.1039 0.5248 0.1488 0.5519 3.8855

... ... ... ... ... ...

#567 0.1604 0.5610 0.0978 0.5098 5.0926

#568 0.1490 0.5474 0.1191 0.5556 3.1198

Table 2. Calculated Error for the Estimation of Scene Illuminant Chromaticity : Zhang et. al., σ=1.0, Gehler DB.

im no. ref_r ref_g est_r est_g AE

#1 0.1051 0.5254 0.1487 0.5815 3.0353

#2 0.1039 0.5248 0.1487 0.5815 3.1405

... ... ... ... ... ...

#567 0.1604 0.5610 0.1453 0.5427 0.9642

#568 0.1490 0.5474 0.1533 0.5535 0.2544

Table 3. Calculated Error for the Estimation of Scene Illuminant Chromaticity : Zhang et. al., σ=0.1, Gehler DB.
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im no. ref_r ref_g est_r est_g AE

#1 0.1051 0.5254 0.1104 0.5284 0.4913

#2 0.1039 0.5248 0.1151 0.5480 0.6629

... ... ... ... ... ...

#567 0.1604 0.5610 0.1141 0.4906 2.8625

#568 0.1490 0.5474 0.1141 0.4906 2.1314

Table 4. Calculated Error for the Estimation of Scene Illuminant Chromaticity : Proposed, Gehler DB.

method avg. AE %Error variance

Finlayson et. al. 2.1221 100.00 1.3878

Zhang et. al., σ=1.0 1.9727  92.96 1.8906

Zhang et. al., σ=0.1 1.7940  84.54 1.0862

Proposed 0.7685  36.21 1.0101

Table 5. Comparison Between Conventional and Proposed Methods, Gehler DB.

im no. ref_r ref_g est_r est_g AE

#1 0.2021 0.4687 0.3543 0.4797 13.1237

#2 0.2021 0.4679 0.1237 0.4253 7.1437

... ... ... ... ... ...

#2233 0.4607 0.4597 0.2021 0.4687 21.7369

#2234 0.4591 0.4429 0.1993 0.4693 23.0192

Table 6. Calculated Error for the Estimation of Scene Illuminant Chromaticity : Finlayson, Simple Cube++ DB.

im no. ref_r ref_g est_r est_g AE

#1 0.2021 0.4687 0.1339 0.4206 5.6662

#2 0.2021 0.4679 0.1237 0.4253 7.1437

... ... ... ... ... ...

#2233 0.4607 0.4597 0.2021 0.4687 21.7369

#2234 0.4591 0.4429 0.1993 0.4693 23.0192

Table 7. Calculated Error for the Estimation of Scene Illuminant Chromaticity : Zhang et. al., σ=1.0, Simple Cube++ DB.

im no. ref_r ref_g est_r est_g AE

#1 0.2021 0.4687 0.1339 0.4206 5.6662

#2 0.2021 0.4679 0.1237 0.4253 7.1437

... ... ... ... ... ...

#2233 0.4607 0.4597 0.2021 0.4687 21.7369

#2234 0.4591 0.4429 0.1237 0.4253 29.8117

Table 8. Calculated Error for the Estimation of Scene Illuminant Chromaticity : Zhang et. al., σ=0.1, Simple Cube++ DB.

im no. ref_r ref_g est_r est_g AE

#1 0.2021 0.4687 0.2153 0.4531 2.0904

#2 0.2021 0.4679 0.2153 0.4531 2.0548

... ... ... ... ... ...

#2233 0.4607 0.4597 0.3017 0.4368 10.4292

#2234 0.4591 0.4429 0.3017 0.4368 11.3959

Table 9. Calculated Error for the Estimation of Scene Illuminant Chromaticity : Proposed, Simple Cube++ DB.
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method avg. AE %Error variance

Finlayson et. al. 8.4983 100.00 6.2945

Zhang et. al., σ=1.0 8.3329  98.05 6.3869

Zhang et. al., σ=0.1 8.3622  98.40 6.8879

Proposed 3.4306  40.37 2.8335

Table 10. Comparison Between Conventional and Proposed Methods, Simple Cube++ DB.

 
4. 결  론

본 논문에서는 입력 영상에 대하여 해당 영상을 촬영한 장

면의 조명 색도를 추정하는 방법을 제안하였다. 기존의 방법

은 일정한 수의 기준조명 정보를 이용한다. 입력 영상으로부

터 화소의 색도분포 정보와 기준 조명에 대한 미리 준비된 색

도 집합을 대조하여 겹치는 면적이 가장 큰 기준 조명을 해당 

입력 영상에 대한 장면 조명으로 간주한다. 겹치는 면적을 계

산하는 과정에서 각 기준 조명에 대한 가중치를 가우시안 분

포 형태로 적용하였으나, 적절한 분산 값에 대하여 명확한 기

준을 제시하지 못하였다. 본 연구에서는 색도 평면에서 겹치

는 면적의 계산과정을 개선하고, 입력영상으로부터 계산된 

색도와 기준 조명과의 근접 정도를 이용하여 기준조명 색도 

집합을 생성하고, 유사도 비교를 통하여 해당 영상의 장면 조

명 색도를 결정하였다. 데이터베이스의 영상과 기준조명 색

도를 이용한 성능평가에서 제안한 방법은 기존의 기본 방법

에 비하여 평균 63% 정도의 개선을 보였고, 기존 방법의 가

장 우수한 가우시안 분산 값이 0.1인 경우에 비하여 48% 내

외의 개선 성능을 보였다.

향후 연구는 기준조명의 색도 집합을 보편적인 실제조명에

서의 샘플을 포함하도록 일반화시키는 부분과 기준 조명 맵

의 작성 시, 색역(gamut)과 조명색도의 특성을 반영하여 균

등 거리의 적용이 아니라 적응적인 거리를 적용하는 방법 등

의 고려가 필요하다.
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