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Abstract

  In this paper, we propose a depth map 

enhancement method using edge information of the 

image in the multi-depth camera system. Due to 

some differences in video and depth camera 

positions, we have inaccurate pixels of the initial 

disparity obtained using 3D warping from the depth 

camera image. We remove these errors using the 

edge information and obtain more accurate depth 

information of the scene.

I. 서론 

최근 전 세계적으로 3차원 영상에 대한 관심이 폭발

적으로 증가하고 있다. 기존의 2차원 영상의 한계를 

극복하여 입체감과 몰입감을 줄 수 있는 3차원 영상은 

여러 대의 카메라를 통해 다시점 영상과 장면의 깊이 

정보를 구하여 새로운 시점에서의 영상도 합성하여 제

작할 수 있다. 장면의 깊이 정보를 얻는 방법으로는 

두 장의 색상 영상에 스테레오 정합 기법을 적용하여 

예측하는 방법, 깊이 측정용 장비를 직접 이용하는 방

법, 그리고 이런 방법을 결합한 혼합형 방법이 있다.

다시점 깊이카메라 시스템은 다수의 고화질 비디오 

카메라와 TOF(Time-Of-Filght) 깊이카메라를 결합하

여 장면을 촬영함으로써 3차원 장면에 대한 다시점 비

디오와 다시점 깊이 영상을 한 번에 획득할 수 있다 

[1]. 촬영된 색상 영상과 깊이 영상은 각각 전처리 과

정을 거쳐 색상 영상의 각 시점에서의 깊이맵 생성에 

이용된다. 그러나 색상 카메라와 깊이카메라의 촬영 

위치 및 특성의 차이 때문에 정확한 깊이 정보를 얻기 

힘들다. 본 논문에서는 이러한 문제를 해결하여 3차원 

장면의 좀 더 정확한 깊이 정보를 획득할 수 있는 방

법을 제안한다.

II. 깊이 정보 향상 방법

2.1 다시점 깊이카메라 시스템

다시점 깊이카메라 시스템으로 촬영된 영상을 이용

하여 장면의 깊이 정보를 구하기 위해서는 깊이카메라 

영상을 색상 카메라 위치로 투영시켜야 한다. 깊이카

메라 영상은 렌즈 왜곡 보정, 깊이 보정 등의 전처리 

과정을 거친 후, 그 자체의 깊이 값을 이용한 3차원 

투영을 통하여 색상 카메라의 위치로 이동된다. 투영

된 정보는 깊이 영상 생성을 위한 스테레오 정합의 초

기 변이 값으로 사용되며, 이 초기 값을 이용하여 색

상 영상에서 무늬가 없는 영역이나 색상 변화가 없는 

영역에서도 정확한 깊이 정보를 찾을 수 있다.

  그러나 그림 1(a)와 같이 깊이카메라 영상을 색상 

영상의 위치로 투영할 때, 깊이카메라와 색상 카메라

의 위치 차이로 인하여 새롭게 드러나는 영역이 발생
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한다. 이 영역은 깊이의 불연속 영역에서 발생하며, 초

기 변이 값이 그림 1(b)와 같이 잘못된 위치에 투영되

는 경우가 발생한다. 따라서 잘못된 위치에 투영된 잘

못된 초기 변이 값으로 인하여 실제의 장면과 다른, 

혹은 객체 경계와 일치하지 않는 깊이 정보가 획득되

는 문제점이 발생한다.

     (a) 색상 영상과 깊이 영상     (b) 새로 드러난 영역의 오차

그림 1. 잘못된 위치에 투영된 깊이 영상

2.2 에지 정보를 이용한 깊이 정보의 향상

  그림 1(b)에 나타난 것과 같이 잘못된 곳에 투영된 

잘못된 정보는 깊이 값의 불연속 영역에서 중간 값을 

가지는 화소들 때문에 발생한다. 따라서 이 값들을 제

거하기 위해서 깊이 영상의 에지 정보를 이용한다. 깊

이카메라 영상에서 에지 맵을 구하면 그림 2(a)와 같

이 깊이 정보의 불연속 영역을 찾아낼 수 있다.

  이제 깊이카메라 영상에서 구한 에지 부분의 화소의 

정보를 삭제한 후 3차원 투영을 이용하여 색상 영상의 

위치로 투영하면 그림 2(b)와 같이 새로 드러나는 영

역에서 오차가 발생하지 않게 된다. 이렇게 얻은 초기 

변이 정보를 이용하여 스테레오 정합을 수행하면 보다 

좋은 결과를 얻을 수 있다.

         (a) 에지 정보               (b) 오차 제거된 초기 변이

그림 2. 에지 정보 추출과 초기 변이 정보

Ⅲ. 실험결과

  제안한 방법의 실험을 위해 다시점 깊이카메라 시스

템으로 촬영된 5시점의 색상 영상과 3시점의 깊이 영

상 중 3번 시점에서의 색상 영상과 깊이 영상을 이용

하였다. 색상 영상은 다시점 색상 보정과 다시점 영상 

정렬이 수행되었으며, 깊이 영상은 렌즈 왜곡 보정과 

깊이 값 보정이 수행되었다. 에지를 추출하기 위해서 

Canny 에지 추출 방법을 사용하였으며, 그림 3은 기존

의 방법과 제안한 방법으로 획득한 결과를 보여준다 

[2]. 제안한 방법을 통해서 객체 경계 부분에서 좀 더 

정확한 깊이 정보를 획득할 수 있었다.

    (a) 기존 방법의 결과       (b) 제안한 방법의 결과

그림 3. 제안한 방법의 실험 결과

Ⅳ. 결론

  다시점 깊이카메라 시스템은 장면의 색상 정보와 깊

이 정보를 동시에 얻을 수 있는 장점을 가지고 있다. 

하지만 카메라의 촬영 위치 차이로 인하여 3차원 투영

에서 잘못된 초기 변이 정보를 얻을 수 있다. 본 논문

에서는 깊이 영상의 에지 정보를 이용하여 이와 같은 

오류를 제거하는 방법을 제안하였다. 제안한 방법은 

기존의 방법의 결과와 비교하였을 때, 객체 경계 부분

에서 더 정확한 깊이 정보를 구할 수 있었다.
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