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(a) 주방향 (b) 주방향 Smoothing



g(x,y) = f( x,y)-∇ 2f(x,y)

∇ 2is Laplacian Operator

∇ 2=
∂ 2

∂x 2
+
∂2

∂y 2

g(x,y)=∇2f(x,y)

if g(x, y) > Th then ridge

                 else valley
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d거리
기준점의 방향각

d : 거리

C : 상대 각도










