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[서론]

최근 무인트랙터의 객체 및 주행 경로 인식, 원예 작물의 과실 크기 추정 등 3차원 영상 데이터를 농업에 활용한 다양한 연구가 

진행되고 있다. 3차원 영상에서는 깊이 정보를 가진 좌표 데이터를 측정 할 수 있다. 이를 활용하면 2D 영상보다 작물의 초장이

나 면적과 같은 형태적 특성의 정밀한 측정이 가능하다. 그래서 본 연구에서는 3차원 영상 획득이 가능한 카메라를 이용하여 

콩 생육 데이터를 측정하고 초장, 엽면적, 생육량과 같은 생육 특성을 추정하였다.

[재료 및 방법]

본 연구에서는 대풍2호, 해품콩 2개 품종을 사용하였으며 1/5000a 와그너 포트에 파종 후 개화시(R1), 착협시(R3), 종실비대

기(R5)에 품종당 3포트를 선발하고 Kinect for windows(Microsoft) 카메라를 이용하여 3D 영상을 촬영하였다. Kinect 카메라

는 게임 모션 인식을 위해 개발된 기기이며 RGB카메라, IR카메라, IR센서가 장착되어있다. 카메라의 IR센서에서 방출된 신

호가 물체에 반사되어 돌아오는 시간을 계산하여 깊이 정보를 측정한다. 카메라로 측정된 데이터는 RGB, IR, Depth로 분류되

는 2D 영상 이미지와 3D 포인트 클라우드 형태로 되어있으며 본 연구에서는 RGB 영상을 이용하여 수직에서 촬영된 콩의 엽

면적을 계산하고 3D 포인트 클라우드 데이터에서 경장을 측정하여 콩의 생육량을 추정하였다.

[결과 및 고찰]

RGB 영상에서 계산된 콩의 엽면적은 수직 촬영된 개체의 엽면적으로서 상위엽에 가려진 하위엽의 엽면적은 포함되지 않았

다. 그리고 3D 포인트 클라우드 데이터에서 콩의 생장점에 해당하는 부분의 좌표값을 이용하여 경장을 측정하였으나 적외선

과 같은 외부 환경에 따라 측정되는 데이터의 편차가 심하였다. 이를 고려하여 향후 연구에서는 일정한 조명 조건하에서 데이

터를 측정하고 비교 분석 하는 것이 필요하며 또한 작물 하부 조직의 데이터를 측정하기 위해 다각도에서 개체를 측정하는 방

법을 추가적으로 설정하여야 할 것으로 생각된다.

[Acknowledgement]

본 연구는 농촌진흥청 아젠다 사업(사업번호: PJ014942022020)의 지원에 의해 이루어진 결과로 이에 감사드립니다.

*주저자: Tel. +82-63-238-5282, E-mail. echo825@korea.kr




