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(57) 요 약

 1. 청구범위에 기재된 발명이 속한 기술분야

 본 발명은 깊이 정보 기반 스테레오/다시점 영상 정합 장치 및 방법에 관한 것임.

 2. 발명이 해결하려고 하는 기술적 과제

 본 발명은, 한 쌍 이상의 스테레오 영상을 정합하여 얻어지는 기준 영상에 대한 변이 지도의 정확도를 향상시키

기 위하여 깊이 카메라 등에 의해 얻어진 기준시점에 대한 깊이 정보를 이용하여 스테레오 정합의 변이 탐색 범

위 및 정합 창틀을 적응적으로 결정함으로써 변이 지도의 정확도를 향상시키면서도 변이 탐색 범위를 최소화할 

수 있는 스테레오/다시점 영상 정합 장치 및 방법을 제공하는데 그 목적이 있음.

 3. 발명의 해결방법의 요지

 본 발명은, 다시점 비디오 카메라 및 깊이 정보 획득 장치로부터 획득한 다시점 영상 및 기준 시점에 대한 깊이 

정보를 이용하여 변이 지도를 작성하여 3차원 영상 정보를 획득하기 위한 깊이 정보 기반 스테레오/다시점 영상 

정합 장치로서, 상기 다시점 영상을 이용하여 각 시점의 카메라 정보를 추출하기 위한 카메라보정수단; 상기 깊

이 정보를 기준시점에 대한 변이로 변환하기 위한 깊이정보변환수단; 및 기준 시점에 대한 변이 지도를 계산하기 

위하여 상기 다시점 영상을 입력받아 기준 시점 영상과 정합할 대상 영상의 극상선(epipolar line)을 일치시키는 

영상 보정(image rectification)을 수행하기 위한 영상보정수단을 포함함.

 4. 발명의 중요한 용도

본 발명은 다시점 영상 기반 장면 모델링 시스템 등에 이용됨.

대표도 - 도1
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특허청구의 범위

청구항 1 

다시점 비디오 카메라 및 깊이 정보 획득 장치로부터 획득한 다시점 영상 및 기준 시점에 대한 깊이 정보를 이

용하여 변이 지도를 작성하여 3차원 영상 정보를 획득하기 위한 깊이 정보 기반 스테레오/다시점 영상 정합 장

치로서,

상기 다시점 영상을 이용하여 각 시점의 카메라 정보를 추출하기 위한 카메라보정수단;

상기 깊이 정보를 기준시점에 대한 변이로 변환하기 위한 깊이정보변환수단; 및

기준 시점에 대한 변이 지도를 계산하기 위하여 상기 다시점 영상을 입력받아 기준 시점 영상과 정합할 대상 영

상의 극상선(epipolar line)을 일치시키는 영상 보정(image rectification)을 수행하기 위한 영상보정수단

을 포함하는 깊이 정보 기반 스테레오/다시점 영상 정합 장치.

청구항 2 

제 1 항에 있어서,

상기 깊이 정보 및 다시점 영상 정보를 이용하여 정합 창틀의 종류를 선택하기 위한 정합창틀선택수단;

상기 깊이정보변환수단에서 변환된 변이를 이용하여 변이 탐색 범위를 계산하기 위한 변이탐색영역계산수단;

상기 정합창틀선택수단에서 선택된 정합 창틀을 이용하여 선택된 탐색 범위 내에서 유사도가 가장 높은 변이를 

탐색하기 위한 변이탐색수단; 

여러 시점으로부터 얻어진 동일점의 변이들을 비교하여 유사도가 가장 높은 스테레오 영상 쌍의 변이를 선택하

기 위한 변이선택수단; 및

상기 다시점 영상의 기준 시점에 대하여 각 화소의 변이를 계산하여 변이지도를 생성하고 디지털 영상으로 기록

하기 위한 변이지도생성/저장수단

을 더 포함하는 깊이 정보 기반 스테레오/다시점 영상 정합 장치.

청구항 3 

제 2 항에 있어서,

상기 변이 지도를 입력받아 카메라 정보를 이용하여 3차원 공간상의 점 구름(point cloud) 또는 3차원 모델로 

변환하기 위한 3차원정보변환수단

을 더 포함하는 깊이 정보 기반 스테레오/다시점 영상 정합 장치.

청구항 4 

제 1 항에 있어서,

상기 깊이정보변환수단은,

상기 깊이 정보를 카메라 정보를 이용하여 아래의 [수학식 1]과 [수학식 2]를 이용하여 변이정보로 변환하는 것

을 특징으로 하는 깊이 정보 기반 스테레오/다시점 영상 정합 장치.

[수학식 1]

disparity_1= (f*b)/depth

[수학식 2]

disparity_2 = disparity_1/cell_size 

(여기서, disparity_1은 변환된 변이값으로서 실제 거리 단위로 주어지며, f는 카메라의 초점거리, b는 기준 

카메라와 대상 카메라 간격(베이스라인 길이), depth는 실제거리 단위로 주어지는 깊이 정보, cell_size는 카

- 3 -

등록특허 10-0776649



메라 CCD의 실제 셀 크기이고 disparity_2는 최종적으로 탐색영역 설정에 사용될 화소단위의 변이임.)

청구항 5 

제 2 항에 있어서,

상기 정합창틀선택수단은, 

중심 창틀 내 화소의 컬러 영상의 밝기 변화량 및 깊이 변화량을 조사하여 상기 변화량이 각각에 대한 소정의 

임계값 이상인 화소가 존재하면 다중 적응 크기 창틀을 사용하고, 존재하지 않으면 단일 고정 크기 창틀을 사용

하는 것을 특징으로 하는 깊이 정보 기반 스테레오/다시점 영상 정합 장치.

청구항 6 

제 2 항에 있어서,

변이탐색영역계산수단은, 

깊이정보가 존재하면 깊이정보에 기초한 변이 탐색 범위를 계산하고, 존재하지 않으면 미리 설정된 전체 변이 

탐색 범위 내에서 변이 탐색을 수행하는 것을 특징으로 하는 깊이 정보 기반 스테레오/다시점 영상 정합 장치.

청구항 7 

제 6 항에 있어서, 

상기 깊이정보가 존재하는 경우에 변이 탐색 범위를 아래의 [수학식 3]을 이용하여 계산하는 것을 특징으로 하

는 깊이 정보 기반 스테레오/다시점 영상 정합 장치.

[수학식 3]

x'-error_rate*dc < x < x'+error_rate*dc,  x'= xo+dc

(여기서, x'은 깊이 정보 변환부(140)에서 변환된 변이 정보(dc)만큼 이동된 정합할 영상 화소의 x 좌표, dc는 

깊이 정보 변환부(140)에서 변환된 변이 정보, error_rate는 깊이 정보의 신뢰도에 따라 결정되는 변수임)

청구항 8 

다시점 비디오 카메라 및 깊이 정보 획득 장치로부터 획득한 다시점 영상 및 기준 시점에 대한 깊이 정보를 이

용하여 변이 지도를 작성하여 3차원 영상 정보를 획득하기 위한 깊이 정보 기반 스테레오/다시점 영상 정합 방

법으로서,

상기 다시점 영상 및 기준 시점의 깊이정보를 입력받는 입력 단계; 

각 시점의 카메라 정보를 추출하는 카메라 보정 단계; 

상기 깊이 정보를 기준시점에 대한 변이로 변환하는 깊이 정보 변환 단계; 

기준 시점에 대한 변이 지도를 계산하기 위하여 기준 시점 영상과 정합할 대상 영상의 극상선(epipolar line)을 

일치시키는 영상 보정(image rectification) 단계; 

상기 깊이 정보 및 다시점 영상 정보를 이용하여 정합 창틀의 종류를 선택하는 정합 창틀 선택 단계;

상기 변환된 변이로부터 변이 탐색 범위를 계산하는 변이 탐색 범위 계산 단계; 

상기 선택된 창틀을 이용하여 선택된 탐색 범위 내에서 유사도가 가장 높은 변이를 탐색하는 단계; 

여러 시점으로부터 얻어진 동일점의 변이들을 비교하여 유사도가 가장 높은 스테레오 영상 쌍의 변이를 선택하

는 단계; 및

각 화소의 변이를 계산하여 변이 지도를 생성하고 디지털 영상으로 기록하는 단계

를 포함하는 특징으로 하는 깊이 정보 기반 스테레오/다시점 영상 정합 방법.

청구항 9 
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제 8 항에 있어서,

상기 깊이 정보 변환 단계는,

상기 깊이 정보를 카메라 정보를 이용하여 아래의 [수학식 1]과 [수학식 2]를 이용하여 변이정보로 변환하는 것

을 특징으로 하는 깊이 정보 기반 스테레오/다시점 영상 정합 방법.

[수학식 1]

disparity_1= (f*b)/depth

[수학식 2]

disparity_2 = disparity_1/cell_size 

(여기서, disparity_1은 변환된 변이값으로서 실제 거리 단위로 주어지며, f는 카메라의 초점거리, b는 기준 

카메라와 대상 카메라 간격(베이스라인 길이), depth는 실제거리 단위로 주어지는 깊이 정보, cell_size는 카

메라 CCD의 실제 셀 크기이고 disparity_2는 최종적으로 탐색영역 설정에 사용될 화소단위의 변이임.)

청구항 10 

제 8 항에 있어서,

상기 정합 창틀 선택 단계는, 

중심 창틀 내 화소의 컬러 영상의 밝기 변화량 및 깊이 변화량을 조사하여 상기 변화량이 각각에 대한 소정의 

임계값 이상인 화소가 존재하면 다중 적응 크기 창틀을 사용하고, 존재하지 않으면 단일 고정 크기 창틀을 사용

하는 것을 특징으로 하는 깊이 정보 기반 스테레오/다시점 영상 정합 방법.

청구항 11 

제 8 항에 있어서,

상기 변이 탐색 범위 계산 단계는, 

상기 변이 탐색 범위를 아래의 [수학식 3]을 이용하여 계산하는 것을 특징으로 하는 깊이 정보 기반 스테레오/

다시점 영상 정합 방법.

[수학식 3]

x'-error_rate*dc < x < x'+error_rate*dc,  x'= xo+dc

(여기서, x'은 깊이 정보 변환부(140)에서 변환된 변이 정보(dc)만큼 이동된 정합할 영상 화소의 x 좌표, dc는 

깊이 정보 변환부(140)에서 변환된 변이 정보, error_rate는 깊이 정보의 신뢰도에 따라 결정되는 변수임).

명 세 서

발명의 상세한 설명

    발명의 목적

        발명이 속하는 기술 및 그 분야의 종래기술

본 발명은 깊이 정보 기반 스테레오/다시점 영상 정합 장치 및 방법에 관한 것으로, 더욱 상세하게는 3차원 장<13>

면이나 객체의 모델링에 많이 사용되는 깊이 카메라, 스캐너 등의 능동적 깊이 정보 획득 장치에 의해 얻어진 

기준 시점의 깊이 정보를 이용하여 변이 지도를 작성하고 이를 이용하여 3차원 영상 정보를 획득하기 위한 깊이 

정보 기반 스테레오/다시점 영상 정합 장치 및 그 방법에 관한 것이다.

객체나 장면의 3차원 정보를 획득하는 방법은 크게 능동적 방법과 수동적 방법으로 구분할 수 있다.<14>

상기 능동적 방법은 3차원 스캐너, 구조적 밝기(structured light) 또는 3차원 깊이 카메라(depth camera) 등<15>

의 능동적 3차원 정보 획득 장치를 이용하여 여러 시점에서 깊이 정보(깊이지도, depth map)를 획득하고, 이를 

공통 3차원 좌표계 상에서 정렬하거나, 상대적인 변환 관계를 구하여 정렬/결합함으로써 3차원 모델을 구성한다
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(참조  문헌  :  I.  Stamos,  P.  K.  Allen,  "3-D  Model  Construction  Using  Range  and  Image  Data,"  IEEE  

International conference on Computer Vision and Pattern Recognition, pp.531-536, June 2000). 

이러한 능동적 방법은 비교적 신속하면서도 정확한 3차원 점들을 제공하며, 조광 조건의 영향을 받지 않는 장점<16>

이 있다. 하지만, 그 해상도에 제약이 있으며, 고가의 장비가 필요하다는 단점이 있다.

한편, 상기 수동적 방법은 여러 시점의 광학 카메라로부터 얻어진 영상으로부터 텍스처 정보를 이용하여 3차원 <17>

정보를 생성하기 위한 방법이며, 스테레오 정합(stereo matching)  방법이 대표적이다(참조 문헌 : Soon-Yong  

Park and Murai Subbarao, "A Range Image Refinement Technique for Multi-view 3D Model Reconstruction," 

Proceedings of  International Conference on 3-D Digital Imaging and Modeling 2003, October 2003). 

상기 스테레오 정합은 두 대의 좌우 카메라로부터 취득된 영상 중 하나를 기준 영상으로, 다른 영상을 탐색 영<18>

상으로 놓았을 때, 이 두 영상에서 공간상의 동일한 한 점에 대한 기준 영상과 탐색 영상에서의 영상 좌표의 차

이를 계산하는데 이를 변이(disparity)라고 한다. 상기 변이를 기준 영상의 각 화소에 대하여 계산하면, 영상의 

형태로 변이가 저장되는데 이를 변이 지도(disparity map)이라고 한다.

즉, 수동적 방법은 이러한 변이 지도를 여러 시점의 영상으로부터 여러 개 추출하고, 이들을 카메라 정보를 이<19>

용하여 공통 좌표계 상에서 정렬, 결합함으로써 3차원 정보를 획득한다.

이러한 수동적 방법은 상기 능동적 방법에 비해 저가의 비용으로 3차원 정보를 얻을 수 있으며, 영상의 해상도<20>

가 높아서 더욱 정밀한 결과를 얻을 수 있고, 텍스쳐 정보를 포함하고 있으므로 생성된 모델에 텍스쳐 정보를 

투영하여 보다 사실적인 3차원 모델을 얻을 수 있다는 장점이 있다. 하지만, 조광 조건 및 텍스쳐 정보의 영향

이 크며, 차폐 지역에서 오차가 크며, 조밀한 변이 지도를 얻기 위해서는 수행 시간이 길다는 단점이 있다.

최근에는 자외선 등 능동 센서를 이용하여 3차원 정보를 얻고, 동시에 카메라에 의해 그 영역에 대한 영상 텍스<21>

쳐 정보를 얻을 수 있는 3차원 깊이 카메라가 발표되기도 하였다(3DV Systems, Zcam™).

전술한 상기 두 가지 종류의 3차원 정보 획득 방법은 각각 장단점이 있으므로, 최근에는 이러한 능동적 방법과 <22>

수동적 방법의 결합을 통하여 3차원 정보의 정확도를 개선하기 위한 기술들(예: S. Weik, "Registration of 3-D 

Partial Surface Models using Luminance and Depth Information," Proceedings of International Conference 

on Recent Advances in 3-D Digital Imaging and Modeling, pp.  93-100, May 1997)이 발표되고 있다. 

하지만, 이러한 방법들도 카메라 보정 오차에 의한 오류를 해결할 수 없다는 문제점이 있으며, 단순하게 레인지<23>

(range) 데이터의 정확한 정렬을 위한 보조적인 수단으로서 영상 데이터를 활용함으로써 활용도가 제한적인 문

제점이 있다. 

또한, 최근에는 능동적 방법에 의해 얻어진 데이터와 수동적 방법에 의한 데이터의 융합을 통하여 두 방법의 장<24>

단점을 보완하는 기술(참조 문헌 : 대한민국 등록특허 1004118750000, 엄기문외, 스테레오 영상 시차지도 융합 

방법 및 그를 이용한 3차원 영상 표시 방법)도 연구되고 있다. 하지만, 상기 기술 역시 전술한 두 방법에 의한 

깊이지도 데이터가 부정확할 경우 융합된 깊이지도 데이터의 정확도도 부정확하게 된다는 단점이 있다. 즉 두 

입력 깊이 데이터의 정확도에 의존적이라는 문제점이 있다.

따라서 단순한 결과만의 융합이 아니라 능동적 방법 및 수동적 방법에 의한 깊이 정보의 획득 과정에서 상호 보<25>

완적으로 두 데이터를 이용하는 기법의 개발이 요구된다.

        발명이 이루고자 하는 기술적 과제

본 발명은 상기 요구에 부응하기 위하여 제안된 것으로, 한 쌍 이상의 스테레오 영상을 정합하여 얻어지는 기준 <26>

영상에 대한 변이 지도의 정확도를 향상시키기 위하여 깊이 카메라 등에 의해 얻어진 기준시점에 대한 깊이 정

보를 이용하여 스테레오 정합의 변이 탐색 범위 및 정합 창틀을 적응적으로 결정함으로써 변이 지도의 정확도를 

향상시키면서도 변이 탐색 범위를 최소화할 수 있는 스테레오/다시점 영상 정합 장치 및 방법을 제공하는데 그 

목적이 있다.

또한, 본 발명은 깊이 카메라 등에 의해 획득된 깊이 정보 및 두 대  이상의 카메라에 의해 동일 시간에 촬영된 <27>

한 쌍 이상의 스테레오/다시점 영상을 이용하여 기준 시점에 대한 변이 지도를 계산하여, 변이 탐색 범위의 설

정 및 정합 창틀 종류 선택에 깊이 정보를 이용함으로써 변이 지도의 정확도를 향상시키면서도 변이 탐색 범위

를 최소화하여 3차원 영상 정보를 획득할 수 있는 스테레오/다시점 영상 정합 장치 및 방법을 제공하는데 그 목

적이 있다.
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본 발명의 다른 목적 및 장점들은 하기의 설명에 의해서 이해될 수 있으며, 본 발명의 실시예에 의해 더욱 분명<28>

하게 알게 될 것이다. 또한, 본 발명의 목적 및 장점들은 특허 청구 범위에 나타낸 수단 및 그 조합에 의해 실

현될 수 있음을 쉽게 알 수 있을 것이다.

    발명의 구성 및 작용

상기 목적을 달성하기 위한 본 발명의 장치는, 다시점 비디오 카메라 및 깊이 정보 획득 장치로부터 획득한 다<29>

시점 영상 및 기준 시점에 대한 깊이 정보를 이용하여 변이 지도를 작성하여 3차원 영상 정보를 획득하기 위한 

깊이 정보 기반 스테레오/다시점 영상 정합 장치로서, 상기 다시점 영상을 이용하여 각 시점의 카메라 정보를 

추출하기 위한 카메라보정수단; 상기 깊이 정보를 기준시점에 대한 변이로 변환하기 위한 깊이정보변환수단; 및 

기준 시점에 대한 변이 지도를 계산하기 위하여 상기 다시점 영상을 입력받아 기준 시점 영상과 정합할 대상 영

상의 극상선(epipolar line)을 일치시키는 영상 보정(image rectification)을 수행하기 위한 영상보정수단을 포

함하는 것을 특징으로 한다.

또한, 본 발명의 장치는 상기 깊이 정보 및 다시점 영상 정보를 이용하여 정합 창틀의 종류를 선택하기 위한 정<30>

합창틀선택수단; 상기 깊이정보변환수단에서 변환된 변이를 이용하여 변이 탐색 범위를 계산하기 위한 변이탐색

영역계산수단; 상기 정합창틀선택수단에서 선택된 정합 창틀을 이용하여 선택된 탐색 범위 내에서 유사도가 가

장 높은 변이를 탐색하기 위한 변이탐색수단; 여러 시점으로부터 얻어진 동일점의 변이들을 비교하여 유사도가 

가장 높은 스테레오 영상 쌍의 변이를 선택하기 위한 변이선택수단; 및 상기 다시점 영상의 기준 시점에 대하여 

각 화소의 변이를 계산하여 변이지도를 생성하고 디지털 영상으로 기록하기 위한 변이지도생성/저장수단을 더 

포함하는 것을 특징으로 한다.

한편, 본 발명의 방법은 다시점 비디오 카메라 및 깊이 정보 획득 장치로부터 획득한 다시점 영상 및 기준 시점<31>

에 대한 깊이 정보를 이용하여 변이 지도를 작성하여 3차원 영상 정보를 획득하기 위한 깊이 정보 기반 스테레

오/다시점 영상 정합 방법으로서, 상기 다시점 영상 및 기준 시점의 깊이정보를 입력받는 입력 단계; 각 시점의 

카메라 정보를 추출하는 카메라 보정 단계; 상기 깊이 정보를 기준시점에 대한 변이로 변환하는 깊이 정보 변환 

단계; 기준 시점에 대한 변이 지도를 계산하기 위하여 기준 시점 영상과 정합할 대상 영상의 극상선(epipolar 

line)을 일치시키는 영상 보정(image rectification) 단계; 상기 깊이 정보 및 다시점 영상 정보를 이용하여 정

합 창틀의 종류를 선택하는 정합 창틀 선택 단계; 상기 변환된 변이로부터 변이 탐색 범위를 계산하는 변이 탐

색 범위 계산 단계; 상기 선택된 창틀을 이용하여 선택된 탐색 범위 내에서 유사도가 가장 높은 변이를 탐색하

는 단계; 여러 시점으로부터 얻어진 동일점의 변이들을 비교하여 유사도가 가장 높은 스테레오 영상 쌍의 변이

를 선택하는 단계; 및 각 화소의 변이를 계산하여 변이 지도를 생성하고 디지털 영상으로 기록하는 단계를 포함

하는 것을 특징으로 한다.

상술한 목적, 특징 및 장점은 첨부된 도면과 관련한 다음의 상세한 설명을 통하여 더욱 분명해 질 것이며, 그에 <32>

따라 본 발명이 속하는 기술분야에서 통상의 지식을 가진 자가 본 발명의 기술적 사상을 용이하게 실시할 수 있

을 것이다. 또한, 본 발명을 설명함에 있어서 본 발명과 관련된 공지 기술에 대한 구체적인 설명이 본 발명의 

요지를 불필요하게 흐릴 수 있다고 판단되는 경우에 그 상세한 설명을 생략하기로 한다. 이하, 첨부된 도면을 

참조하여 본 발명에 따른 바람직한 일실시예를 상세히 설명하기로 한다.

도 1은 본 발명에 따른 깊이 정보 기반 스테레오/다시점 영상 정합 장치의 일실시예 구성도로서, 다시점 비디오 <33>

카메라(101) 및 깊이 카메라(102)를 이용한 깊이 정보 기반 스테레오/다시점 영상 정합 장치의 구성도이다.

도 1에 도시된 바와 같이, 본 발명에 따른 깊이 정보 기반 스테레오/다시점 영상 정합 장치는 다시점 비디오 카<34>

메라(본 실시예에서는 3시점 카메라, 101)와 기준 시점에 대한 깊이 정보 획득 장치인 깊이 카메라(102)로부터 

다시점 영상 및 기준 시점의 깊이 정보를 입력받아 저장하는 다시점비디오저장부(110)와 깊이 정보저장부(120), 

각 시점의 카메라 정보를 추출하는 카메라 보정부(130), 깊이 정보를 기준시점에 대한 변이로 변환하는 깊이 정

보 변환부(140), 기준 시점을 포함한 다시점 영상을 입력으로 하여 기준 시점에 대한 변이 지도를 계산하기 위

하여  기준  시점  영상과  정합할  대상  영상의  극상선(epipolar  line)을  일치시키는  영상  보정(image  

rectification)을 수행하는 다시점영상 보정부(150), 상기 깊이 정보 및 영상정보를 이용하여 적용할 정합 창틀

의 종류를 선택하는 정합창틀선택부(160), 변환된 변이로부터 변이 탐색 범위를 계산하는 변이탐색영역 계산부

(170),  선택된 창틀을 이용하여 선택된 탐색 범위 내에서 유사도가 가장 높은 변이를 탐색하는 변이 탐색부

(180), 여러 시점으로부터 얻어진 동일점의 변이들을 비교하여 유사도가 가장 높은 스테레오 영상 쌍의 변이를 

선택하는 변이 선택부(190), 기준 시점에 대하여 각 화소의 변이를 계산하여 변이 지도를 생성하고 이를 디지털 
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영상으로 기록하는 변이지도 생성/저장부(200)를 포함한다. 또한, 상기 변이 지도를 입력받아 카메라 정보를 이

용하여 3차원 공간상의 점 구름(point cloud) 또는 3차원 모델로 변환하는 3차원 정보 변환 수단을 더 포함할 

수 있다(미도시).

도 2는 본 발명에 따른 깊이 정보 기반 스테레오/다시점 영상 정합 방법에 대한 일실시예 흐름도이다.<35>

먼저, 다시점 비디오카메라와 기준 시점에 대한 깊이 정보 획득 장치인 깊이 카메라 등으로부터 다시점 영상 및 <36>

기준 시점의 깊이 정보를 획득하고(201), 획득된 다시점 영상과 깊이 정보를 저장한다(202).

이어서, 각 시점의 카메라 정보를 추출하고 기반행렬을 계산하는 카메라 보정을 수행하고(203), 깊이 정보를 기<37>

준시점에 대한 변이로 변환하는 깊이 지도 변환을 수행한다(204).

이어서, 기준 시점에 대한 변이 지도를 계산하기 위하여 기준 시점 영상과 정합할 대상 영상의 극상선(epipolar <38>

line)을 일치시키는 영상 보정을 수행하고(205), 깊이 정보 기반 변이를 추출하여 깊이 정보 기반 스테레오 정

합을 수행한다(206).

이어서, 변이지도를 생성하여 저장하며(207), 이 때 변이지도를 카메라 정보를 이용하여 3차원 공간상의 점 구<39>

름(point cloud) 또는 3차원 모델로 변환/생성하는 과정을 부가적으로 수행할 수 있다(208).

이하, 본 발명의 바람직한 실시예에 따른 상기 구성 요소의 동작 원리 및 상세 기능을 상호 결합 관계를 중심으<40>

로 관련 도면을 참조하여 상술한다.

도 1을 참조하여 전술한 바와 같이, 본 발명에 따른 깊이 정보 기반 스테레오/다시점 영상 정합 장치는 적어도 <41>

두 대 이상의 비디오카메라(다시점 카메라)로부터 동일시간에 취득된 다시점 영상과, 깊이 카메라 등에 의해 취

득된 기준 시점에 대한 깊이 정보를 입력받아 다시점 비디오 저장부(110)와 깊이 정보 저장부(120)에 저장한다. 

카메라  보정부(130)는  다시점  비디오  저장부(110)로부터  입력받은  다시점  영상을  이용하여  카메라  보정<42>

(calibration)을  통해  초점거리 등의  카메라 정보  및  각  시점  간의  상호  위치관계를 나타내는 기반  행렬

(Fundamental matrix)을 계산한다. 이 때, 구해진 카메라 정보 및 기반 행렬 데이터는 데이터 저장장치 또는 컴

퓨터 메모리상에 저장된다. 

깊이 정보 변환부(140)는 깊이 정보 변환부(103)로부터 입력받은 깊이 정보를 카메라 보정부(130)로부터 출력된 <43>

카메라 정보(카메라 내외부 파라미터)를 이용하여 기준시점 영상에 대한 변이정보로 변환한다. 이 때, 변환은 

아래의 [수학식 1]과 [수학식 2]를 이용한다.

수학식 1

disparity_1= (f*b)/depth<44>

여기서, disparity_1은 변환된 변이값으로서 실제 거리 단위로 주어지며, f는 카메라의 초점거리, b는 기준 카<45>

메라와 대상 카메라 간격(베이스라인 길이), depth는 실제거리 단위로 주어지는 깊이 정보이다.

이 때, disparity_1의 스케일이 매우 작은 값이므로 카메라의 실제 CCD 셀 하나의 크기(cell size)를 이용하여 <46>

최종적으로 탐색영역 설정에 사용될 화소단위의 변이를 아래의 [수학식 2]를 이용하여 계산한다.

수학식 2

disparity_2 = disparity_1/cell_size <47>

여기서, cell_size는 카메라 CCD의 실제 셀 크기이다.<48>

이와 같이 계산된 변이는 스테레오 영상의 정합에 필요한 탐색영역을 설정하는데 사용된다.<49>

도 3은 본 발명의 바람직한 실시예에 따라 다시점 영상 보정부로부터 계산된 3시점 보정 영상의 예시도로서, 3<50>

차원 공간상의 점 P와 보정된 다시점 영상 및 극상선 간의 위치 관계를 3시점 영상으로 나타낸 도면이다.

다시점 영상 보정부(150)는 카메라 보정부(130)에서 구해진 기반 행렬(fundamental matrix)을 이용하여, 기준 <51>

카메라에 의해 취득된 영상의 극상선(epipolar line)과 다른 시점의 카메라에 의해 취득된 영상의 극상선이 서

로 일치하며, 또한 영상의 스캔라인(scan line)과 일치하도록 영상 보정을 수행한다. 이렇게 함으로써 변이추출 

시 변이 탐색 범위를 줄일 수 있다.
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도 3에 도시된 바와 같이, 각 시점의 영상은 동일한 초점 거리를 가지고 있음을 알 수 있다.<52>

도 4는 본 발명에 따른 정합 창틀 선택 및 탐색 범위 설정 과정에 대한 일실시예 흐름도이다.<53>

먼저, 정합창틀 선택부(105)는 깊이 정보 저장부(101) 및 다시점영상 보정부(104)로부터 기준시점 영상과 대상 <54>

영상에 대한 영상 정보 및 기준 시점 깊이 정보를 입력받는다(300).

이어서, 변이를 구하고자 하는 화소에 일정한 크기의 사각형 중심 창틀을 씌우고, 창틀내 모든 화소에 대한 컬<55>

러영상의 밝기 변화량(color gradient) 및 깊이 변화량(depth gradient)을 조사하여, 상기 두 변화량 중의 어느 

한 값이 미리 정한 임계값 1(Th1)과 임계값 2(Th2)보다 큰 화소가 존재하는지 여부를 판단한다(301).

상기 판단 결과, 존재하는 경우에는 차폐(occlusion)가 발생할 가능성이 크다고 판단하여 기존의 단일 고정 크<56>

기의 창틀 대신 다중 적응크기 창틀을 사용한다(302).

다중 적응크기 창틀의 예로는 오쿠토미(Okutomi) 등이 사용한 다중 창틀이 있으며(참조 문헌 : M. Okutomi, Y. <57>

Katauama,  and  S.  Oka,"A  simple  stereo  algorithm  to  recover  precise  object  boundaries  and  smooth  

surfaces," International Journal of Computer Vision, vol. 47, pp. 261-273, 2002), 이는 필요에 따라 다

른 창틀 설정방법으로 대치가능하다. 

한편, 상기 판단 결과, 존재하지 않는 경우에는 기존의 단일 고정 크기의 창틀을 사용하여(303) 이하, 변이 탐<58>

색을 수행하게 된다.

이어서, 변이탐색영역 계산부(160)는 입력된 깊이 정보의 존재 유무에 따라 변이 탐색 범위를 달리하기 위해 깊<59>

이 정보가 존재하는 여부를 판단한다(304). 

상기 판단 결과, 존재하는 경우에는 깊이 정보 값이 존재하는 화소에 대하여 상술한 깊이 정보 변환부(140)로부<60>

터 구해진 변이값(dc)을 이용하여 아래의 [수학식 3]과 같은 변이 탐색 범위를 설정하고(305), 존재하지 않는 

경우의 화소에 대해서는 미리 설정된 전체 변이 탐색 범위를 설정한다(306). 여기서, 상기 변이 탐색 범위 설정 

과정 과정은 도 5를 참조하여 상세히 후술한다. 

이어서, 전술한 바와 같이 결정된 정합 창틀과 변이 탐색 범위를 이용하여 최소 오차 또는 최대 유사도를 가지<61>

는 정합점을 찾고, 이에 해당하는 변이를 계산한다. 이 과정은 기준시점 영상을 포함한 다른 스테레오 영상 쌍

에 대해서도 반복되며, 이들 중에서 오차가 최소이거나 유사도가 최대인 스테레오 영상 쌍의 변이를 선택하게 

된다(307).

이렇게 선택된 변이는 차폐 영역 검출을 위하여 기준 영상과 대상 영상을 바꿔 정합을 수행함으로써 차폐 영역<62>

을 검출한다(308). 상기 검출된 차폐 영역의 변이는 보간 등을 통하여 주위 화소의 변이에 의해 채워지며, 구해

진 최종 변이는 변이 지도 형태로 저장된다. 상기 변이 지도는 카메라 정보를 이용하여 3차원 점 구름이나 3차

원 모델로 변환될 수 있다(미도시).

도 5는 본 발명의 바람직한 실시예에 따른 깊이 정보를 이용한 변이 탐색 범위 설정 과정에 대한 설명도로서, <63>

기준 시점 영상(가운데 영상) 내 한 점 p(xo,yo)에 대한 좌측 영상 내 대응점을 찾기 위한 탐색 범위 설정 방법

을 나타내고 있다.

깊이 정보 변환부(140)에서 구해진 변이값(dc)만큼 좌측 영상의 p(xo,yo) 위치로부터 극상선(epipolar line)의 <64>

라인 방향(x 방향)으로 이동한 점 p'(x',yo)를 구하고, p'(x',yo)를 중심으로  error_rate 만큼 좌우 여유를 두

어 탐색 범위를 설정한다. 이를 수학식으로 표현하면 아래의 [수학식 3]과 같다.

수학식 3

x'-error_rate*dc < x < x'+error_rate*dc,  x'= xo+dc<65>

여기서, x'은 깊이 정보 변환부(140)에서 변환된 변이 정보(dc)만큼 이동된 정합할 영상 화소의 x 좌표, dc는 

깊이 정보 변환부(140)에서 변환된 변이 정보, error_rate는 깊이 정보의 신뢰도에 따라 결정되는 변수이다. 예

를 들어 도 5와 같이 깊이 카메라로부터 얻어진 깊이 정보의 신뢰도를 80%라고 하면 error_rate는 0.2의 값을 

가진다. 또한, 영상보정 오차를 고려하여 유사한 방법으로 y방향 탐색영역을 추가로 설정할 수 있다. 
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삭제<66>

상술한 바와 같은 본 발명의 방법은 프로그램으로 구현되어 컴퓨터로 읽을 수 있는 형태로 기록매체(씨디롬, <67>

램, 롬, 플로피 디스크, 하드 디스크, 광자기 디스크 등)에 저장될 수 있다. 이러한 과정은 본 발명이 속하는 

기술 분야에서 통상의 지식을 가진 자가 용이하게 실시할 수 있으므로 더 이상 상세히 설명하지 않기로 한다. 

또한, 이상에서 설명한 본 발명은, 본 발명이 속하는 기술분야에서 통상의 지식을 가진 자에게 있어 본 발명의 

기술적 사상을 벗어나지 않는 범위 내에서 여러 가지 치환, 변형 및 변경이 가능하므로 전술한 실시예 및 첨부

된 도면에 의해 한정되는 것이 아니다.

    발명의 효과

상기와 같은 본 발명은, 깊이 카메라 등에 의해 얻어진 기준시점에 대한 깊이 정보를 이용하여 스테레오 정합의 <68>

변이 탐색 범위 및 정합 창틀을 적응적으로 결정함으로써 변이 지도의 정확도를 향상시키면서도 변이 탐색 범위

를 최소화할 수 있는 스테레오/다시점 영상 정합 장치 및 방법을 제공할 수 있는 효과가 있다.

또한, 본 발명은, 깊이 카메라 등에 의해 기준 시점에 대한 깊이 정보를 이용하여 적응적으로 변이 탐색영역을 <69>

설정하고, 정합 창틀의 종류를 선택함으로써, 3차원 깊이 또는 변이 정보의 정확도를 개선하는 효과가 있으며, 

이로 인하여 종래의 스테레오 정합 기법이 가지는 깊이 불연속이나 차폐 영역에서 정확도가 저하되는 문제점을 

해결할 수 있는 효과가 있다. 

또한, 본 발명은 향상된 정확도를 갖는 변이정보를 제공함으로써, 3차원 모델링 또는 임의시점 영상 생성에 효<70>

율적으로 적용될 수 있으며, 특히 임의시점 영상 생성시에 영상의 깨짐을 감소시킬 수 있는 효과가 있다.

도면의 간단한 설명

도 1은 본 발명에 따른 깊이 정보 기반 스테레오/다시점 영상 정합 장치의 일실시예 구성도,<1>

도 2는 본 발명에 따른 깊이 정보 기반 스테레오/다시점 영상 정합 방법에 대한 일실시예 흐름도,<2>

도 3은 본 발명의 바람직한 실시예에 따라 다시점 영상 보정부로부터 계산된 3시점 보정 영상의 예시도로서, <3>

3차원 공간상의 점 P와 보정된 다시점 영상 및 극상선 간의 위치 관계를 3시점 영상으로 나타낸 도면,

도 4는 본 발명에 따른 정합 창틀 선택 및 탐색 범위 설정 과정에 대한 일실시예 흐름도,<4>

도 5는 본 발명에 따른 깊이 정보를 이용한 변이 탐색 범위 설정 과정에 대한 일실시예 설명도이다.<5>

* 도면의 주요 부분에 대한 부호의 설명<6>

101 : 다시점 비디오카메라 102 : 깊이 카메라<7>

110 : 다시점비디오 저장부 120 : 깊이 정보 저장부<8>

130 : 카메라 보정부 140 : 깊이 정보 변환부<9>

150 : 다시점영상 보정부 160 : 정합창틀 선택부<10>

170 : 변이탐색영역 계산부 180 : 변이 탐색부<11>

190 : 변이 선택부 200 : 변이지도 생성/저장부<12>
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도면

    도면1
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    도면2
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    도면3
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    도면4

    도면5
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