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 요약

가상 세계는 현실과 유사하게 디자인된 가상 환경과 인간처럼 행동 하도록 설계된 agent들로 구성되어 있다. 이 agent는 입력된 

행동들만 수행하는 기존의 시스템과는  달리, 자신의 감각 기관을 통해 지각된 정보를 자신이 가진 knowledge schema와 비교하여 

판단한 후, Agent 스스로 행동하는 것이 특징이다. 이 과정에서 새로운 정보를 저장하기도 하고, 기존의 정보를 수정하기도 하며 

때로는 실수를 범하기도 한다. 가상 세계에 존재하는 Agent는 지각, 인식, 판단, 행동의 단계를 끊임없이 반복한다. 이 가운데 ‘지
각’의 주된 목적은 Agent의 인식 성공률을 높이는데 있다. 이것을 위해서는 인식에서 비교 가능한 최적의 데이터 형태로 지각의 데

이터들을 전달해야한다. 이 연구에서 지각 단계의 데이터 구조는 어떻게 구성되어야하고 또, 어떤 방식으로 인식 단계에 전달되는

지에 대해 소개할 것이다.

 

Ⅰ. 서론

  

  사람이 눈을 통해서 사물을 보는 것은 너무나 자연스

러운 일이다. 하지만 그 과정을 면밀히 분석해보면 짧

은 시간 안에 많은 일들이 단계적으로 일어난다는 것을 

알 수 있다. 따라서 Agent를 사람처럼 지각하고 인식하

게 하기 위해서는 여러 단계를 거쳐야 한다.[1] Agent 

인식의 출발점은 영상 처리이다. 사람이 생선을 그대로 

먹을 수 없듯이, 영상도 그 자체로는 인식할 수 없다. 

영상 처리는 주어진 디지털 화면에 다양한 기술들을 적

용하여 edge성분과 line성분 그리고 픽셀들의 color 성

분을 추출해 낸다. 지각에서는 이렇게 추출된 데이터들

을 기본 단위로 사용하여 shape들을 파악하게 된다. 이

때 regular shape들은 rule-base에 의해 구분하며, 

regular shape의 모양에서 일부분이 손실된 shape는 

추론 과정을 거치기도 한다. 이렇게 객체화된 2차원 

shape들은 속성 정보와 다른 shape들과의 위치 정보들을 

갖게 되며, 이 정보들을 인식 단계의 knowledge schema

와 비교함으로써 하나의  Object로 인식하게 되는 것이다.

Ⅱ. Agent의 지각 메커니즘

  우리가 단어를 설명할 때, 중요한 힌트 몇 가지를 상

대방에게 말하면 그것이 무엇인지 금방 알 수 있다. 이

처럼 하나의 Object가 무엇인지 결정하는 중요한 요소

를 ‘characteristic property’라고 한다. 이 연구에서는 

characteristic property들을 object를 구성하는 shape

들의 type과 그들 사이의 공간 관계 그리고 shape의 

color로 규정하였다.[2]

2.1 shape의 모양 결정과 추론 방법

  Agent의 지각(perception)은 영상 처리로 부터 출발

한다. 영상 처리는 Image에서 RGB값의 차이를 이용하

여 Point, Line, Color정보를 추출하고 그것들을 데이

터화 한다. 그림1은 Agent의 시야 안에 들어온 object

를 나타낸 간단한 예제이다. 둥근 영역 안쪽을 Agent의 

시야 범위라고 가정한다. 왼쪽의 화면에서 각 shape들

의 RGB값이 급격하게 변하는 부분을 추출하면, 오른쪽 
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그림처럼 boundary를 얻게 된다. 이 boundary의 특징

을 파악하여 데이터화 하는 것이 영상 처리이며, 이 정

보가 지각 단계의 primitive unit이 되는 것이다. 이 

primitive unit들의 연결 상태와 각도 그리고 color를 

분석하여, 각 shape의 구성 요소들로 분류하고, 그 

shape가 갖는 Line들의 개수와 Line들이 이루는 각도

를 기준으로 shape가 어떤 regular shape인지 또는 

irregular shape인지를 판별하게 된다. 사람은 사물을 

인식할 때, 사물의 일부분이 시야 밖으로 벗어나거나 

다른 물체에 의해 가려져 있더라도, 전체 모습을 상상

해 볼 수 있다. 그 이유는 보이는 부분을 근거로 추론

을 하기 때문이다.

▶▶ 그림 1. Object의 boundary 추출
 

  그림2는 추론이 필요한 shape(붉은 색 boundary 

ID:2LV7)의 boundary Lines를 나타낸 것이다. 이 정보

를 보면 shape가 가진 Line들의 길이(L)와 각도(A)가 

급격하게 변하는 두 구간(붉은 사각형)을 볼 수 있다. 

shape들은  rule-base에 의해 다양한 regular shape

로 정의 된다. 먼저 가려진 부분을 제외한 나머지 부분

을 분석하여 그 shape가 regular shape의 조건에 부합

되는지 검사하고, 조건을 만족하면 추론을 시작하게 된

다. 이때 새롭게 생긴 가상의 Point와 Line들은 새로운 

type으로 저장되어 인식 단계에 전달 되게 된다. Agent

의 시야 범위 밖으로 벗어난 shape들 또한 벗어난 부분 

이외의 나머지 부분이 일정 퍼센트 이상의 데이터를 가

지고 있으면 추론을 통해서 shape의 전체 모습을 예상

해 볼 수 있다.

▶▶ 그림 2. 두 타원에 의해 일부분이 가려진 사각형

2.2 object 객체들의 공간 관계

  2.1에서 shape가 어떤 type인지를 결정하는 방법에 

대해 소개하였다. 하지만 Object가 무엇인지 인식하기 

위해서는 그것을 구성하는 shape들 사이의 공간 관계를 

파악해야 한다. 지각에서 정의한 공간 관계는 인식의 

공간 관계와는 다르다. 인식의 공간 관계는 HSR이 제

공하는 공간 관계를 따른다.[3] 예를 들어 HSR의 공간 

관계는 ‘걸쳐있다’, ‘걸려있다’, ‘기대있다’, ‘박혀있다’ 
등의 상태를 구분하지만, 지각에서의 공간 관계는 언급

한 상태들 모두 ‘touch’로 처리한다. 다시 말해, 지각에

서 touch의 관계를 갖는 shape들은 논리적인 처리를 

통해 인식의 공간 관계로 재인식하게 되는 것이다. 

2.2.1 상태의 공간 관계

  지각에서의 공간 관계는 크게 상태와 방향으로 나눈

다. 시야 안의 shape A와 B 사이에 위치 관계가 존재

하면, A를 기준으로 B의 공간 관계를 표현하는 것을 

rule로 정하였다.

표1. 상태의 공간관계

구 분 기  준

내부(in) &&

소속(belong)

B의 중심점이 A의 boundary 내부에 

존재하는 경우. 단, B에 의해 A의 추론

이 발생하지 않는 경우.

외부

(out)

B의 중심점이 A의 boundary 외부에 

존재하는 경우. 단, B에 의해 A의 추론

이 발생하지 않는 경우 

인접

(touch)

B와 A가 하나 이상의 공유point를 가

지는 경우. 단, A와 B의 공유point에 

의해 추론이 발생하지 않는 경우. 

가려짐

(behind)

B와 A가 하나 이상의 공유point를 가

지며, A에 의해 B의 추론이 발생하는 

경우. *A의 상태는 touch, B의 상태는 

behind로 표시 된다.

2.2.2 방향의 공간 관계

  방향의 공간 관계는 검사하려는 shape의 중심점과 비

교되는 shape의 중심점의 위치를 표현한 것이다. 방향

의 공간 관계는 독자적으로 표현될 수 없으며, 앞서 소

개한 상태의 공간관계와 짝을 이루어 표현된다. 그림3
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은 지각에서 정의하는 방향의 공간 관계를 나타낸 그림

이다. 기준이 되는 shape의 중심점과 방향 관계를 나타

내려는 shape의 중심점이 몇 시 위치에 있는가를 판단

하여 방향의 공간 관계를 결정한다. 가운데 하얀 원 영

역에 비교 대상의 중심점이 위치하면 center로 저장되

고, 파란 구역에 중심점이 위치하면 각각 12, 3, 6, 9로 

저장된다.

▶▶ 그림 3. 방향의 공간 관계

 

Ⅲ. 결론 및 향후 과제

  이 보고서는 인식 단계에서 사용될 데이터들의 타입

을 만드는 과정에 대해서 소개하였다. 이렇게 만들어진 

데이터들은 인식 단계에 저장된 object 구분 기준들과 

비교하여, 그 object가 무엇인지를 판단하는 근거로 사

용되는 것이다. 그러나 이 연구에서 사용된 예제들은 

프로그래머가 디자인한 세계 안에서 존재하기 때문에 

대부분의 shape가 regular shape로 이루어져 있다. 따

라서 앞으로의 연구는 irregular shape를 효과적으로 

지각하는 방법에 대해 연구해야 할 것이다. 
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