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연구 대상1.

차원 안면자동인식기2. 3 (3D Face Automatic

Recognition Apparatus : 3D-FARA)

기기의 구조1)

작용원리2)

Fig. 1. Face Satus



구체적 사양3)

연구 방법 및 내용3.

안면상 표시1) Land Mark

Fig. 2. 3D-FARA

Fig. 3. 3D-FARA

 

 

Table 1. Description of 3D-FARA



차원 안면자동 인식기로 안면상 촬영2) 3

Table 2. The Definition and Position of Land Mark

Fig. 4. Land Mark on Face Satus Fig. 5. Land Mark on Face Satus



인식된 의 위치 비교 분석3) Land Mark
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1-2 거리 1-3 거리 1-4 거리 1-5 거리 1-6 거리

1-7 거리 2-3 거리 2-4 거리 2-5 거리 2-6 거리

2-7 거리 3-4 거리 3-5 거리 3-6 거리 3-7 거리
4-5 거리 5-6 거리 5-7 거리 6-7 거리

Fig. 6. Distance Comparison between Land Marks in each Picture-taking
(1 (L1), 2 (L2), 3 (L3), 4 (L4), 5 (L5), 6 (L6), 7 (L7)

.)

Table 3. Error Averige of Distance between Seven Land Marks in all Picture-taking(unit: mm)




