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요   약 
 

본 논문에서는 깊이 영상 부호화 효율을 높이기 위한 새로운 시간적 상관도 향상 방법을 

제안한다. 제안하는 방법은 기존의 깊이 영상 탐색 방법의 문제점인 시간적 상관도 저하 문제를 

해결하여, 깊이 영상 부호화 과정에서 프레임 간 효율적인 예측이 가능하도록 한다. 깊이 영상의 

시간적 상관도를 향상시키기 위해, 깊이값을 탐색하는 과정에서 기존의 정합함수에 이전 프레임에서 

탐색한 깊이값을 고려하는 가중치 함수를 추가한다. 또한, 가중치 함수가 움직이지 않는 배경에 

대해서만 유효하도록 배경 영역과 움직이는 객체 분리 과정을 수행한 다음, 배경 영역에 대해서만 

시간적 상관도를 향상시킨다. 실험결과를 통해 제안하는 방법이 기존의 방법에 비해 부호화 효율을 

증가시켰음을 확인하였다. 

 

 

I. 서론 
 

다시점 영상은 3차원 장면을 동시간에 여러 시점에 

위치한 다수의 카메라로 촬영한 것으로, 3차원 TV, 자유 

시점 TV, 감시 카메라 영상 등 다양한 영상에 응용될 수 

있다 [1]. 우리는 다시점 영상을 이용하여 사용자가 

원하는 시점에서의 영상을 선택적으로 재생하거나, 

인접한 시점의 두 영상 혹은 다시점 영상 전체를 

이용하여 3차원 입체 모니터를 통해 사용자에게 현실감 

있는 3차원 영상을 제공할 수 있다. 최근, 다시점 영상을 

이용한 3차원 TV(Three-dimensional Television, 

3DTV)는 현실감 있는 느낌을 사용자에게 제공할 수 

있기 때문에 차세대 실감 방송 기술로 주목을 받고 있다. 

최근, 국제 표준화 그룹인 Moving Picture Experts 

Group (MPEG) 내의 3차원 비디오 부호화 그룹에서는 

다시점 비디오 및 깊이 영상 부호화의 중요성을 

인지하여, 깊이 영상을 추정할 수 있는 소프트웨어를 

요청하였다 [2]. 이에 대한 응답으로, 나고야 대학에서는 

그래프 컷 기반의 깊이 영상 추정 소프트웨어를 

구현하고 이를 배포하였다 [3]. 이 소프트웨어는 비교적 

좋은 화질의 깊이 영상을 제공하지만, 경계 불일치, 

단조로운 배경 영역, 폐색 영역 처리 문제 등 기존의 

스테레오 정합 알고리즘에서 발견되었던 여러 문제점을 

지니고 있다 [4]. 특히, 이 소프트웨어는 매 프레임마다 

독립적으로 깊이 영상을 추정하기 때문에 깊이 영상의 

시간적 상관도가 낮은 것을 확인할 수 있다. 시간적 

상관도 저하 문제는 깊이 영상을 이용하여 중간영상을 

합성했을 때, 장면이 흔들리는 잡음을 발생시켜 사용자의 

시각적 피로도를 증가시킨다. 뿐만 아니라, 깊이 영상 

자체의 부호화 과정에서 프레임 간 예측 효과를 

저하시키기 때문에 깊이 영상의 부호화 효율을 

떨어뜨린다. 

따라서, 본 논문에서는 깊이 영상 추정 과정에서 

발생하는 시간적 상관도 저하 문제를 해결하여 깊이 

영상의 부호화 효율을 높이는 방법을 제안한다. 제안하는 

방법은 깊이 영상을 탐색할 때 이전 프레임에서 탐색한 

깊이값을 고려하도록 한다. 또한, 배경 영역과 움직이는 

객체를 분리한 다음, 배경 영역에 대해서만 시간적 

상관도를 향상시킨다. 

 

II. 시간적 상관도 향상 방법 
 

2.1 시간적 상관도 함수 
 

제안하는 방법은 현재 프레임의 깊이 영상을 탐색할 

때, 이전 프레임의 깊이값을 참조하는 새로운 정합 

함수를 사용하여 깊이 영상의 시간적 상관도를 

향상시킨다. 새로운 정합함수에는 이전 프레임에서의 

깊이값을 고려하는 가중치 함수가 추가된다. 시간적 

상관도를 고려한 새로운 정합 함수는 다음과 같이 

나타낼 수 있다. 

 

),,(),,(),,( dyxEdyxEdyxE tempsimnew +=  (1) 

|),(|),,( yxDddyxE prevtemp −= λ
    

 (2) 

 

여기서 ),,( dyxEsim 은 기존의 정합 함수, λ 는 가중치 

함수의 기울기, ),( yxDprev 는 이전 프레임에서의 

깊이값을 나타낸다. 

 

2.2 객체 분리 과정 
 

앞서 언급한 가중치 함수는 이전 프레임의 정확히 

같은 위치에서의 깊이값을 참조하기 때문에 움직임이 

없는 영역에 대해서만 유효하다. 따라서, 제안하는 

방법은 움직이는 객체를 탐색한 다음, 이를 제외한 



 

영역에 대해서 가중치 함수를 적용한다. 대부분의 

사용자들은 움직임이 있는 영역에서는 떨림 현상을 쉽게 

느끼지 않고 배경 영역에 대해서 이를 느낄 수 있기 

때문에, 배경 영역에 대해서만 가중치 함수를 추가하여도 

무방하다. 제안하는 방법은 움직이는 객체 분리를 위해서 

영상 내의 16x16 크기의 블록에 대해서 평균 절대차 

(mean absolute difference, MAD)를 계산한 다음, 

임계치를 이용하여 해당 블록이 움직임이 있는지 없는지 

여부를 판단한다. 그러므로 앞서 언급한 가중치 함수의 

기울기 λ 는 다음과 같이 정의될 수 있다. 
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if
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 (3) 

 

여기서 kMAD 는 좌표 (x,y)를 포함하는 k번째 블록의 

MAD를 나타내고 Th는 임계치를 나타낸다. 그림 1은 

움직이는 객체 탐색 결과를 나타낸다. 

 

  
        (a) 원영상               (b) 객체 분리 

그림 1. "Book Arrival"의 객체 분리 과정 

 

III. 실험 결과 및 분석 
 

제안하는 방법의 성능을 평가하기 위해, MPEG의 

3차원 비디오 부호화 그룹에서 테스트 영상으로 사용 

중인 "Book Arrival", "Door Flower", "Leaving Laptop" 

영상을 사용하였다. 

깊이 정보의 정확도 평가를 위해서, 각 영상의 5번, 

9번 시점을 이용하여 7번 시점에 대한 깊이 영상을 

탐색하였고, 이를 이용하여 영상을 합성한 후, 원본 

영상과 비교하였다. 프레임 수는 100프레임으로 

정하였다. 표 1은 합성 영상의 PSNR을 나타낸다. 표 

1을 통해 제안하는 시간적 상관도 향상 방법이 깊이 

영상의 정확도를 그대로 유지시켰다는 것을 확인하였다. 

 

표 1. 합성 영상의 PSNR 

테스트 

영상 
시점 

기존의 

방법 (dB) 

제안하는 

방법 (dB)
Δ dB

Book 

Arrival 
8 34.40 34.48 +0.08

Door 

Flower 
8 36.16 36.20 +0.04

Leaving 

Laptop 
8 36.07 35.98 -0.09

 

제안하는 방법이 깊이 영상의 부호화에 미치는 

영향을 평가하기 위해서, 나고야 대학에서 배포한 깊이 

영상 추정 소프트웨어로 얻은 깊이 영상과 제안하는 

방법을 통해 얻은 깊이 영상 각각을 H.264 부호화기를 

이용하여 부호화하고 이를 비교하였다. 프레임 수는 100 

프레임으로 정하였고, GOP 구조는 IPPP... 구조를 

이용하였다. 표 2와 그림 2는 "Book Arrival" 7번 시점 

각각에 대한 깊이 영상을 부호화 한 결과를 나타낸다. 

부호화 결과를 통해 제안하는 방법이 평균 약 2.85dB의 

화질 향상 혹은 52.81%의 비트율 감소 효과를 

가져온다는 것을 확인하였다 [5]. 

 

표 2. "Book Arrival" 7번 시점의 부호화 결과 

7번 

시점

PSNR (dB) 비트율 (kbit/s) 

기존의 

방법 

제안한 

방법 

기존의 

방법 

제안한 

방법 

22 48.83 48.11 1573.54 651.82 

25 47.13 46.64 1032.20 436.31 

28 45.48 45.14 677.70 287.84 

31 43.86 43.60 456.22 193.62 
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그림 2. "Book Arrival" 7번 시점의 비트율-왜곡 곡선 

 

IV. 결론 
 

본 논문에서는 깊이 영상의 탐색 과정에서 시간적 

상관도를 고려하여 깊이 영상의 부호화 효율을 높이는 

방법을 제안하였다. 제안하는 방법은 기존의 정합함수에 

가중치 함수를 추가하였고 가중치 함수가 효과를 볼 수 

있는 배경 영역에 대해서만 시간적 상관도를 높였다. 

제안하는 방법은 기존의 방법에 비해 평균 약 2.85dB의 

화질을 향상시켰으며, 52.81%의 비트율을 감소시켰다. 

결과적으로 제안하는 방법이 깊이 영상의 화질을 그대로 

유지하면서도 깊이 영상의 부호화 효율을 높였음을 알 

수 있었다. 
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