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요  약  자동차 운행에 있어서 최종 인 단계는 주차로 마무리 되는데, 특히 운 을 처음 배우는 사람들이 가장 어려워하며,

소한 주차공간에서의 주차는 보자뿐만 아니라 일반 운 자도 편하지는 않다. 이러한 문제 을 해결하기 해 주차 조향 

보조 시스템, 자동 항속 제어 시스템 등이 개발되어 운 자의 편의성을 향상시키고 있고, 음 , 카메라, 열화상 카메라 는 

이더 등을 이용하여 운 자에게 주변 환경을 보다 정확하게 인지할 수 있도록 주차 보조 시스템이 개발되고 있다. 본 연구

에서는 카메라 치가 차량 후면 어느 곳에 치하든 앙부에 치했을 때와 동일하게 상을 처리할 수 있도록 후진 회  

반경 식을 제안하고, 실차 검증을 통해 주차 가이드라인을 생성하고자 한다.

Abstract  The final step of driving a car is parking, which is the most difficult part for people learning to drive.

Parking in narrow parking spaces is difficult for both ordinary drivers and beginners. To solve this problem, the 

development of SPAS (Smart Parking Assist System), ACC (Automatic Control System)  improves the convenience

of drivers. In addition, parking assistance systems have been developed to recognize more accurately the surrounding 

environment to the driver using the ultrasound, camera, thermal camera, and radar.  

This paper proposes the reverse turning radius to process images as if the camera is located in the center of the 

vehicle regardless of the actual camera position. In addition, it generates the parking guidelines through verification 

using the vehicle.
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1. 서론

자동차 운행에 있어서 최종 인 단계는 주차로 마무

리 하게 되는데, 특히 운 을 처음 배우는 사람들 이 가

장 어려워하는 부분이고 소한 주차공간에서의 주차는 

보자뿐만 아니라 일반 운 자에게도 어려움을 주기 때

문이다. 한 자신이 운 하고 있는 자동차의 폭이나 앞 

뒤 길이에 한 감각도 미숙하고 자동차의 운동 특성도 

악하기 어렵기 때문이다. 이에 따라 최근 지능형 자동

주차 지원시스템에 한 연구에 심이 많아지고 있는 

추세이다.[1]

최근의 양산용 자동차에는 차량의 모든 방향에 음

 센서, 카메라, 열화상 카메라 는 이더 등을 설치

하여 운 자로 하여  주변 환경을 보다 정확하게 인지

하고 반응하도록 주차 보조 시스템이 개발되고 있다. 

한 이러한 장치들을 이용하여 주차 조향 보조 시스템
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(SPAS: Smart Parking Assist System), 자동 항속 제어 

시스템(ACC: Automatic Control System) 등이 개발되

어 운 자의 편의성을 향상시키고 있다.[2,3]

재 국내에서 주차 보조 시스템에 한 연구가 진행 

이다. 류  외 3명은 ‘경로 측 방식의 후진 주차 

가이드 시스템 개발’ 연구를 진행하여 애커먼 장토식으

로 최소 회  반경을 산출하여 핸들 조향각을 알려주는 

화살표와 차량이 정지할 치를 표시해주는 주차 보조 

시스템을 개발하 다.[4] 이민구 외 1명은 ‘차량 정보를 

이용한 멀티뷰 상 주차 보조 시스템’ 연구를 진행하여 

� 후� 좌� 우 상 카메라로부터 상의 왜곡을 보정

하고 하나의 화면에 모든 상을 디스 이 되도록 기

능을 구 한 주차 보조 시스템을 개발하 다.[5]

주차 보조 시스템 련 특허로는,  모비스에서 제

안한 특허 ‘차량의 주차 안내 방법’에 의하면, 차량의 조

향 안내를 하여 주차 상에 탑-뷰(top-view) 형태의 

조향 안내 궤 이 표시된 주차 상을 합성하여 운 자

에게 제공한다.[6] 그리고 ‘ 상을 이용한 주차 지원 시

스템  이의 주차 지원 방법’에 따르면, 상 화면을 통

해 이동 상 궤 뿐만 아니라 조향각 정보의 변동에 따

라 거리  각도에 한 정보를 운 자에게 제공하여 주

차 편의성을 향상시킬 수 있다.[7] 한, 쓰리에이치비젼 

주식회사에서 제안한 특허 ‘주차 가이드라인 장치’는 차

량의 측면에 빔을 장착하고 지면에 조사할 수 있도록 

하는 주차 가이드라인 장치이다.[8]

본 연구에서는 후방 카메라 치를 차량의 좌�우 상

없이 설치하 을 때 카메라 치를 반 한 주차 가이

드라인을 생성하고자 한다. OBD(On Board Diagnostics)-Ⅱ

를 이용하여 실제 차량의 핸들 조향각을 도출하고, 상

에 가이드라인을 생성할 때 와핑(warping)을 통해 가이

드라인에 원근감을 구 하고, 간단한 캘리 이션

(calibration)을 통해 주차 가이드라인을 생성한다. 한, 

카메라 치를 반 한 상수 k를 이용하여 후진 회  반

경 식을 제안하고, 차량용 시뮬 이터(simulator) 장치와 

실차 검증을 통해 카메라 치에 상 없는 주차 가이드

라인을 생성하고자 한다.

2. 원근감을 구현한 가이드라인 생성

2.1 가이드라인 생성

핸들 조향각에 따른 가이드라인을 생성하기  해 K7

차량의 OBD-Ⅱ를 이용하여 실제 차량의 핸들 조향각을 

도출한다. K7차량의 CAN(Controller Area Network) 신

호 값을 측정하고, 많은 신호들 에서 핸들을 좌·우로 

회 했을 때의 CAN 신호 변화 값을 응시켜 핸들 조

향각 ID를 찾았고, 핸들 조향각 ID가 ‘0x2B0’이라는 것

을 확인하 다. 한 CAN 신호 값을 각도로 변환하여 

실제 핸들 조향각을 도출하 다.

상에 가이드라인을 생성하기 해 OpenCV를 이용

하는데, 임의의 상에서 차량의 양쪽 뒷바퀴 회  반경

을 생성하고 필요한 부분 이외의 선은 제거하여 핸들 조

향각에 따른 가이드라인을 생성하 다.[9]

2.2 와핑을 통한 가이드라인 원근감 구현

상에 가이드라인을 생성하는데 원근감이 없는 가이

드라인은 에서 내려다봤을 때의 이동경로를 나타내기 

때문에 실제 차량의 이동경로를 나타내지 않는다. 따라

서 상처리 과정을 통해 가이드라인에 원근감을 구 하

여 실제 차량의 이동경로를 나타낸다.[9] 본 연구에서는 

Fig. 1과 같이 상의 기하학  변환  하나인 와핑을 

통해 가이드라인의 원근감을 구 하여 차량의 이동경로

를 나타내었다.[10]

상의 해상도에 따라 ‘width’와 ‘height’의 값이 결정

되는데, 본 연구에서 사용된 카메라의 상 해상도가  

640⨯480이기 때문에 ‘width=640’, ‘height=480’로 지

정하고, ①번 좌표(0, 0)를 원 으로 하여 ②번 좌표

(width, 0), ③번 좌표(width/3, height), ④번 좌표

(width*2/3, height)를 선정한다.  ③, ④번의 좌표 값을 

선정한 이유는 가이드라인에 최 의 원근감을 구 하기 

해 여러 번의 와핑을 통하여 ‘width’의 1/3 지 과 2/3

지 의 좌표 값을 선정하 다.

Fig. 1의 왼쪽 그림에서 ①번 좌표는 오른쪽 그림의 

①´번 좌표(0, height/3)로 픽셀을 이동하고, ②번 좌표는 

②´번 좌표(width, height/3), ③번 좌표는 ③´번 좌표(0, 

height), ④번 좌표는 ④´번 좌표(width, height)로 픽셀

(pixel)을 이동시켜 가이드라인에 원근감을 구 하 다. 

여기서 ①´, ②´의 좌표 값을 선정한 이유 한 가이드라

인에 최 의 원근감을 구 하기 해 ‘height’의 1/3 지

 좌표 값을 선정하 다. Fig. 1에는 핸들 조향각이 0˚

일 때 와핑 과정을 나타내었고, Fig. 2에는 핸들 조향각

이 540˚일 때 와핑 과정을 나타내었다.
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Fig. 1. Warping when handle steering angle is 0 degree

Fig. 2. Warping process when handle steering angle is 

540 degree

좌표 간의 상 계 식을 Table 1에 나타내었고, 그 

때의 좌표 값을 Table 2에 나타내었다. Table 1의 상

계 식을 통해 상의 해상도와 가이드라인의 형태에 

따라 라인의 원근감 구 이 가능하게 되었다. 

Coordinate transition Formula of correlation

① → ①´ 


′ 

 



′ 



② → ②´ 


′ 

 



′ 



③ → ③´ 


′ 

 



′ 


④ → ④´ 


′ 

 



′ 


Table 1. Formula of correlation

Coordinate transition Value of coordinate

① → ①´    (0, 0) → (0, 160)

② → ②´    (640, 0) → (640, 160)

③ → ③´     (213.3, 480) → (0, 480)

④ → ④´    (426.6, 480) → (640, 480)

Table 2. Value of coordinate

상에 라인을 생성할 때 계산에 의해 라인을 생성하

는 방법이 있지만, 계산 양이 많아지기 때문에 라인을 생

성하는데 시간이 길어지게 된다. 본 연구에서는 장해

둔 데이터 값을 바로 불러낼 수 있는 LUT(Look Up 

Table)을 이용하여 응답시간을 최소화하 다.

2.3 캘리브레이션을 통한 가이드라인 생성

차량용 시뮬 이터 장치를 이용하여 Fig. 3과 같이 웹

캠 용 카메라를 장치의 정 앙에 설치하고 간단한 캘리

이션을 통해 가이드라인을 생성한다. 각 단계별 과

정은 다음과 같다.

Fig. 3. Camera position located in the center of vehicle 

simulator device

Fig. 4와 같이 카메라와 가장 가까운 지 을 0m, 그 

지 으로부터 실제 7m 거리에 있는 두 지 을 선택한다. 

Fig. 4. Calibration process-1

다음은 Fig. 5와 같이 ①, ② 좌표 값을 이동시켜 흰 

주차선이 일직선이 되도록 하고, Fig. 6과 같이 일직선이 

된 주차선에 L선과 R선을 치시킨다. 
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Fig. 5. Calibration process-2

Fig. 6. Calibration process-3

캘리 이션 과정을 모두 수행하면 Fig. 7과 같이 가

이드라인이 생성된다. 바닥에는 흰 선과 검은 선을 표시

하 는데 양쪽 흰 선은 임의의 주차선을 나타낸 것이고, 

검은 선은 시뮬 이터 장치의 앙을 표시한 것이다. 

Fig 7의 가이드라인은 양쪽 주차선 안에 치해 있고 시

뮬 이터 장치의 앙에 치하고 있기 때문에 가이드라

인이 제 로 생성된 것을 알 수 있다.

Fig. 7. Guideline using vehicle simulator device

카메라 치가 시뮬 이터 장치의 앙을 기 으로 

좌측에 설치하 을 때 가이드라인을 생성하기 해 다음

과 같은 실험을 하 다. Fig. 8에는 시뮬 이터 장치의 

앙에서 좌측으로 최  30cm 떨어진 지 에 카메라를 

설치하 는데, 일반 으로 후방 카메라의 치는 트 크 

가이드 바 내면에 장착되기 때문에 이를 반 하여 본 연

구에서는 앙을 기 으로 좌·우 최  30cm의 치에 

카메라를 설치하고 실험을 진행하 다. Fig. 9에는 좌측

으로 30cm 떨어진 지 에 카메라를 설치하 을 때의 가

이드라인을 나타내었다.

Fig. 8. Camera position located on the left of simulator 

device

Fig. 9. Guideline when the camera position is located 

on the left

Fig. 9의 가이드라인은 바닥에 표시한 주차선의 치

를 반 하지 않은 채 카메라 상 앙에 치한 것을 

볼 수 있다. 이와 같이 카메라 치를 고려하지 않은 가

이드라인을 이용하여 주차할 경우, 카메라 치만큼의 

오차가 발생하기 때문에 실제로 주차하는데 어려움이 발

생한다.

반 로, Fig. 10과 같이 시뮬 이터 장치 앙에서 우

측으로 최  30cm 떨어진 지 에 카메라를 설치하고 그

때의 가이드라인을 Fig. 11에 나타내었다.



카메라 위치를 반영한 후진 주차 가이드라인 생성 연구

595

Fig. 10. Camera position located on the right of simulator 

device

Fig. 11. Guideline when the camera position is located 

on the right

Fig. 11의 가이드라인 한 바닥에 표시한 주차선의 

치를 반 하지 않은 채 카메라 상 앙에 치하는 

것을 볼 수 있다.

3. 후진 회전 반경 식 제안 및 검증

3.1 카메라 위치를 반영한 후진 회전 반경 식 

제안

차량의 정 앙을 기 으로 좌·우 상 없이 카메라를 

설치하 을 때, 주차 가이드라인을 생성할 수 있도록 식

을 제안하 다. 차량의 심으로부터 카메라 치까지의 

거리를 나타내는 상수 를 이용하여, 카메라 치에 상

없이 가이드라인을 생성할 수 있는 식(3.1)을 제안하

고 Fig. 12에 도식 으로 나타내었다. 상수 는 차량의 

앙을 기 으로 카메라가 우측에 치해 있을 때는 양

수 값을, 카메라가 좌측에 치해 있을 때는 음수 값을 

나타낸다.

 ″  ∙  (3.1)

                    

Fig. 12. Reverse turning radius according to camera 

position

여기서 은 후진 회  반경이고 은 윤거, 은 축거, 

는 선회 시 바깥쪽 바퀴의 최  조향각, 은 바퀴 지

면 심과 킹핀과의 거리이다. 그리고 는 차량의 앙

에서 카메라 치까지의 거리이다.

식(3.1)을 이용하여 카메라 치에 상 없이 주차 가

이드라인을 생성하기 해 상처리를 수행한다. 상수 

의 값으로 월드좌표(world coordinate)를 이동하는 상

처리를 수행하여 주차 가이드라인을 생성한다. 월드좌표

는 컴퓨터 그래픽에서 사용되는 좌표계로 본 연구에서는 

가이드라인이 생성되는 좌표계를 의미한다.

3.2 제안 식 검증

시뮬 이터 장치의 앙을 기 으로 좌측 30cm 지

에 카메라를 설치하고, Fig. 13과 같이 ‘move center’ 값

을 –0.3으로 입력하여 상처리를 수행하고 Fig. 14에 

가이드라인을 생성하여 나타내었다.

Fig. 13. Input information to performing image processing
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Fig. 14. Guideline performing image processing when 

camera is located on the left

상처리를 수행한 가이드라인은 차량의 심을 나타

내는 검은색 선의 앙에 치하고 양쪽 주차선 안에 

치하는 것을 확인할 수 있다. 상에서 가이드라인은 좌

측으로 치우쳐 있지만 실제로는 주차선과 일치한 가이드

라인이 생성되었다. 

반 로 앙을 기 으로 우측 30cm 지 에 카메라를 

설치했을 때는 ‘move center’ 값을 0.3으로 입력하고, 

상처리를 수행하여 Fig. 15에 나타내었다. 상의 앙

에 생성되었던 가이드라인이 상처리를 통해 상의 우

측에 생성되어, 주차선에 맞게 가이드라인이 생성되었

다.

Fig. 15. Guideline performing image processing when 

camera is located on the right

실차 검증을 해  K7 차량에서 와 같은 실험을 수

행하 다. Fig. 16과 같이 K7 차량의 앙을 기 으로 

좌측으로 30cm 떨어진 지 에 카메라를 설치하여 상

처리를 수행하고, Fig. 17에 카메라 치를 반 한 주차 

가이드라인을 생성하 다.

Fig. 16. Camera position located on the left of the 

vehicle

Fig. 17. Parking guideline when camera is located on 

the left

(a) Guideline not performed image processing

(b) Guideline performing image processing

Table 3에는 좌측 30cm 지 에 카메라를 설치했을 

때, 핸들 조향각에 따른 상 처리를 수행하지 않은 가이

드라인의 반경과 상 처리를 수행한 가이드라인의 반경

을 표로 나타내었다. 상 앙에서 좌측으로 카메라 

치만큼 월드좌표를 이동하여 라인을 생성하 기 때문에 

반경이 300mm만큼 차이나는 것을 확인할 수 있다.

Handle 

angle(°)

Wheel

angle(°)

Turning radian 

before image 

processing(mm)

Turning radius 

after image 

processing(mm)

5 0.3 501,407 501,707

10 0.6 250,372 250,672

15 1.0 166,690 166,990

․․․ ․․․ ․․․ ․․․

530 34.4 3,505 3,805

535 34.7 3,455 3,755

540 35.1 3,406 3,706

Table 3. Reverse turning radius after image processing

반 로, K7 차량의 앙을 기 으로 우측으로 30cm 

떨어진 지 에 카메라를 설치하고 상처리를 수행하여 

Fig. 18에 카메라 치를 반 한 주차 가이드라인을 나

타내었다.
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Fig. 18. Parking guideline when camera is located on 

the right

(a) Guideline not performed image processing

(b) Guideline performing image processing

4. 결론

운 자에게 편리한 주차를 한 가이드라인을 제공하

기 해 카메라 치에 상 없는 주차 가이드라인을 생

성하 다. 실험의 방법과 결론은 아래와 같다.

1. 핸들 조향각에 따른 가이드라인을 생성하기 해 

K7차량의 OBD-Ⅱ를 이용하여 실제 조향각을 도

출하 다.

2. 상 처리  와핑을 통해 가이드라인에 원근감을 

구 하 고, LUT을 이용하여 응답시간을 최소화

하 다.

3. 상수 k를 이용하여 후방 카메라 치를 반 한 회

 반경 식을 제안하 다. 

4. 제안 식을 검증하기 해 차량용 시뮬 이터 장치

를 이용하여 카메라 치에 따른 가이드라인을 생

성하 다.

5. 실차검증을 해 K7차량에서도 동일한 실험을 하

여 최종 으로 카메라 치를 반 한 주차 가이드

라인을 생성하 다.

그 결과, 후진 회  반경 식의 제안으로 차종에 상

없이 차량의 제원을 이용하여 후진 시의 회  반경을 도

출할 수 있고, 와핑의 계식을 정의하여 가이드라인의 

원근감을 마음 로 구 할 수 있게 되었다. 한, 상수 k

를 이용하여 카메라 치를 좌�우 상 없이 설치하 을 

때 카메라 치를 반 한 주차 가이드라인 생성이 가능

하게 되었다.

본 연구는 PC기반으로 실험용으로 간단하고 편리하

게 쓰이지만 임베디드 환경으로 개발할 수 있도록 보완

해야 하고, 국산차가 아닌 해외 차종에도 용가능한지 

실험  검증이 필요하다.

References

[1] G. Y. Jung, J. W. Son, E. G. Chang and I. S. Lee, “The 
parking guide system using front & rear camera”, 
Transactions of Korea Society of Automotive Engineers, 
Vol. 5, No. 4, pp. 1737-1741, 208.

[2] I. S. Shin, J. H. Kwon and J. Y. Oh, “Development of 
Model-based Automatic Testing Environment for 
Smart”, The Korean Society Of Automotive Engineers, 
Vol. 2012, No. 5, pp. 835-838, 2012.

[3] Y. K. Noh and S. B. Choi, “Development of Active 
Front Steering System for Front Collision Prevention on 
Reverse Maneuver”, The Korean Society Of Automotive 
Engineers, Vol. 2013, No. 5, pp. 1249-1253, 2013.

[4] D. H. Ryu, L. D. Woo, H. S. Choi, and T. W. Choi, 
“Reverse Parking Guidance System with the Path 
Prediction”, Journal of the Korea Academia-Industrial 
cooperation Society, Vol. 14, No. 8, pp. 4006-4011, 
2013.
DOI: http://dx.doi.org/10.5762/KAIS.2013.14.8.4006

[5] M. G. Lee and K. K. Jung, “Multi-View Image parking 
Assistant System using vehicle Data”, Journal of 
information and communication convergence 
engineering, Vol. 15, No. 2, pp. 266-272, 2012.

[6] B. Y. You, M. S. Heo and Y. C. O, “Method for Guide 
Parking of vehicle”, Korea Institute of Patent 
Information, www.kipris.or.kr, 2014.

[7] S. K. Hwang, “Parking Guide System Using Image and 
Parking Guide Method”, Korea Institute of Patent 
Information, www.kipris.or.kr, 2013.

[8] B. W. Kang and I. H. Heo, “Parking Guide Line 
Device”, Korea Institute of Patent Information, 
www.kipris.or.kr, 2011.

[9] J. H. Heo and S. B. Lee, “A Study on Parking Guideline 
Generation Algorithm”, Korea Academia-Industrial 
cooperation Society, Vol. 16, No. 5, pp. 3060-3070, 2015.
DOI: http://dx.doi.org/10.5762/KAIS.2015.16.5.3060

[10] H. S. Ahn, “Slit-light Laser Range Finding Using 
Perspective Warping Calibration”, The Journal of Korea 
Institute of Signal Processing and Systems, Vol. 11,  No. 
3, pp. 232-237, 2010.

허 준 호(Jun-ho Heo) [정회원]

•2007년 3월 ~ 2014년 2월 : 계명

학교 기계자동차공학과 (공학사)

•2014년 3월 ~ 재 : 계명 학교 

일반 학원 기계공학과 (공학석사)

< 심분야>

자동차 자장치, 지능형 자동차



한국산학기술학회논문지 제17권 제3호, 2016

598

이 선 봉(Seon-bong Lee) [정회원]

•1993년 1월 ~ 2005년 4월 : 우

정 (주) 기술연구소 수석연구원

•2004년 2월 : 부산 학교 학원 

기계공학 (공학박사)

•2005년 5월 ~ 2007년 2월 : 구

경북과학기술원 지능형자동차 연구

장

•2009년 11월 ~ 2015년 2월 : 구 

지능형자동차부품진흥원 원장

•2007년 3월 ~ 재 : 계명 학교 기계자동차공학과 교수

< 심분야>

자동차 자장치, 지능형 자동차



<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /All
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Warning
  /CompatibilityLevel 1.4
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJDFFile false
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /ColorConversionStrategy /LeaveColorUnchanged
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments false
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName (http://www.color.org)
  /PDFXTrapped /Unknown

  /Description <<
    /FRA <>
    /ENU (Use these settings to create PDF documents with higher image resolution for improved printing quality. The PDF documents can be opened with Acrobat and Reader 5.0 and later.)
    /JPN <FEFF3053306e8a2d5b9a306f30019ad889e350cf5ea6753b50cf3092542b308000200050004400460020658766f830924f5c62103059308b3068304d306b4f7f75283057307e30593002537052376642306e753b8cea3092670059279650306b4fdd306430533068304c3067304d307e305930023053306e8a2d5b9a30674f5c62103057305f00200050004400460020658766f8306f0020004100630072006f0062006100740020304a30883073002000520065006100640065007200200035002e003000204ee5964d30678868793a3067304d307e30593002>
    /DEU <>
    /PTB <>
    /DAN <>
    /NLD <>
    /ESP <>
    /SUO <>
    /ITA <>
    /NOR <>
    /SVE <>
    /KOR <FEFFd5a5c0c1b41c0020c778c1c40020d488c9c8c7440020c5bbae300020c704d5740020ace0d574c0c1b3c4c7580020c774bbf8c9c0b97c0020c0acc6a9d558c5ec00200050004400460020bb38c11cb97c0020b9ccb4e4b824ba740020c7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c2edc2dcc624002e0020c7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020b9ccb4e000200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe7f6e521b5efa76840020005000440046002065876863ff0c5c065305542b66f49ad8768456fe50cf52068fa87387ff0c4ee563d09ad8625353708d2891cf30028be5002000500044004600206587686353ef4ee54f7f752800200020004100630072006f00620061007400204e0e002000520065006100640065007200200035002e00300020548c66f49ad87248672c62535f003002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d5b9a5efa7acb76840020005000440046002065874ef65305542b8f039ad876845f7150cf89e367905ea6ff0c4fbf65bc63d066075217537054c18cea3002005000440046002065874ef653ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000520065006100640065007200200035002e0030002053ca66f465b07248672c4f86958b555f3002>
  >>
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice


