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다시점카메라시스템을위한
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A Color Correction Method Based on 

Relative for Multi-view Camera System Property
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3차원 영상을획득하기위해사용되는다시점카메라시스템은여러대의카메라를사용하기때문에시점간기하
학적정렬오류와색상불일치라는문제가발생한다.  본 논문에서는이중색상불일치문제를효과적으로해결하기
위해상대적인카메라특성에기반한다시점영상색상보정방법을제안한다.  기준시점과다른시점간의색상대응관
계를특징점기반대응점추출알고리즘을통해추출하고이를기반으로하여이득, 오프셋, 감마특성을고려한상대적
인 카메라 특성을 모델링한다.  상대적인 카메라 특성 모델의 계수들은 비선형 순환법을 이용하여 계산한다.  이렇게
유추된모델을통해 RGB 채널의 색상참조표를만들고색상매핑과정을통해영상의색상을보정하는방법으로폐
색, 비폐색영역을고려하지않거나사용자의개입이필요했던기존알고리즘과달리다시점영상에적합한자동색상
보정알고리즘이라는장점을갖는다.  또 촬영전색상차트의촬영등의전처리과정이필요하지않아기존에촬영된
다시점영상에도적용할수있다.  실험결과를통해제안한알고리즘이높은보정효과를가짐을확인할수있었고객
관적평가에서또한기존알고리즘보다우수한성능을보여줌을확인할수있었다.

주제어: 다시점영상, 다시점카메라시스템, 색상불일치문제, 색상보정, 3차원TV

Although the multi-view camera system is widely used to capture a three-dimensional scene, it has several
problems caused by increased cameras.  Due to different camera properties between cameras, the color
distributions of captured multi-view images can be inconsistent and it decreases the performance of post-image
processes.  In this paper, a method based on the relative camera property to correct color inconsistency problem
is proposed.  This algorithm is fully automatic without any pre-process and considers occlusion regions of the
multi-view image.  We model the relative camera property considering gain, offset, and gamma properties, and
extract corresponding color information using the feature-based correspondence extracting algorithm.
Coefficients of the relative camera property model are calculated on the basis of extracted color information
using the non-linear regression method.  Pixel values of the target view are corrected with the look-up table.
Proposed algorithm shows the good subjective results and has better objective quality than the conventional
color correction algorithm.

Keywords: Multi-view image, Multi-view camera system, Color inconsistency problem, Color correction, 3DTV



느끼게함은물론이후진행되는여러영상처리과정에
도문제를야기시킨다. 다시점시스템을통해얻어진영
상들은깊이정보예측이나가상시점영상합성등을통
해3차원영상을생성하게된다.  하지만현존하는대부
분의알고리즘이각시점사이에피사체의색상은동일
하다는 가정(intensity conservation assumption)을
바탕으로만들어져있기때문에색상불일치문제가발
생할경우알고리즘의성능이크게감소하게된다.
본논문에서는이런색상불일치문제를효과적으로

해결하기 위해 상대적인 카메라 특성에 기반한 다시점
영상 색상 보정방법을 제안한다.  먼저 기준이 되는 참
조시점영상을선택하고이영상과다른시점영상간의
대응점을특징점기반대응점추출알고리즘을통해추
출한다.  추출된색상샘플들을기반으로하여상대적인
카메라 특성을 모델링하고 비선형 순환법을 이용하여
내부 계수들을 계산한다.  이렇게 유추된 모델을 통해
RGB 채널의 색인표를 만들고 색상 매핑 과정을 통해
보정시점영상의색상을보정한다.
본논문의구성은다음과같다.  II장에서다시점영

상의색상불일치문제와기존색상보정에대해설명하
고 III장에서 제안하는 다시점 영상의 색상 보정방법을
소개한다.  IV장에서는 제안한 방법의 실험 결과를 분
석하고V장에서본논문의결론을맺는다.

II. 다시점영상의색상불일치문제

서론에서 언급한 바와 같이 다시점 영상은 여러 대
의 카메라를 이용해서 촬영된다.  하지만 각 카메라는
서로다른광전(photo-electric) 특성을갖기때문에그
림 1과같이각시점별로동일한물체의색상이다르게
촬영되는색상불일치문제가발생하게된다.  그림 1의
다시점 영상은 KDDI 연구소에서 제공한 Race 다시점

I. 서 론

기존 2차원영상에서는느낄수없었던입체감과몰
입감을제공하는 3차원영상서비스에대한사용자들의
관심이증대되고있다.  3차원 영상은원하는시점에서
자유롭게 영상을 시청할 수 있는 자유시점 텔레비전
(free viewpoint television)이나 게임, 시뮬레이션, 교
육컨텐츠등다양한분야에적용될수있어그활용분
야가무한하다고할수있다.  3차원컨텐츠를제작하기
위해서는촬영하고자하는장면의 3차원정보를획득하
는 과정이 반드시 필요한데 기존 2차원 영상을 촬영하
기 위해 사용했던 단일시점 카메라를 이용해서는 이를
획득할 수 없다.  따라서 초기에는 한대의 카메라를 사
용하여 여러 시점에서 물체을 촬영하는 시스템이 연구
되었다[1].  이를통해여러대의카메라를사용하기위
해필요한높은기술력과비용문제는해결할수있었지
만동적인사물을촬영하지못한다는단점을갖게되었
다.  이후동적인장면의촬영을위해여러대의카메라
를서로다른위치에설치하고같은장면을동시에촬영
하여 피사체의 3차원 정보를 획득하는 다시점 카메라
시스템이제안되었다[2]. 
다시점카메라시스템은적외선센서를사용하는깊

이 카메라나 3차원 스캐너와 달리 여러 위치에서 동적
인사물의색상정보와기하학적위치정보를동시에획
득할수있다는장점을갖고있다.  하지만늘어난카메
라수때문에여러가지문제가발생하게되었다.  그 중
카메라위치와정렬상태로인해발생하는기하학적오
차와카메라의설정과수광센서의차이, 조명차이에서
기인하는색상불일치문제가대표적이다. 
색상 불일치 문제는 같은 물체의 색상 분포가 시점

에따라달라지는현상으로동일기종의카메라를이용
하여같은설정으로촬영하더라도발생하게된다. 이는
사용자에게 시점간 색상 차이로 인한 부자연스러움을
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그림 1.  다시점영상의색상불일치문제 (Race 영상)



식으로 Ilie와 Joshi가 이에 관한 연구를 진행했다
[3],[4].  하지만이들의연구는오직시점간의색상불
일치문제를선형적으로만접근했고촬영전에색상차
트가촬영되어있지않은다시점영상에는적용할수없
다는단점을가지고있다. 
Frecker와 Chen은히스토그램매칭을이용해서전

처리가필요없는알고리즘을제안했다[5],[6].  이는시
점별로 휘도와 색차 성분의 히스토그램이 서로 일치해
야 한다는 가정하에 누적 히스토그램을 매칭시켜서 색
상을보정하는방법으로색상차트촬영등의전처리가
필요없이 이미 촬영된 다시점 영상에 적용 가능하다는
장점을 가지고 있다.  하지만 서로 다른 위치에서 촬영
되기때문에발생하는폐색영역과비폐색영역에대한
고려가 없어 카메라간의 거리나 촬영하는 영상에 따라
많은성능차이가발생할수있다. 
이러한문제를해결하기위해대응점에기반한알고

리즘들이 개발되었다[7],[8].  Yamamoto는 대응점을
기반으로 하여 에너지 함수를 정의하고 색상을 보정하
는 알고리즘을 제안했지만 에너지 함수 내에 존재하는
계수를 사용자가 수동으로 조정해야 한다는 문제점을
가지고 있다.  이처럼 기존의 색상 보정 알고리즘들은
다시점 영상의 색상 불일치 문제를 해결하는데 효율적
이지못하다.

III. 카메라특성에기반한색상보정방법

본 논문에서는 기존 알고리즘들의 문제점을 보완하
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영상의일부로써같은종류의카메라를통해촬영된것
이다. 
이와 같이 동일 기종의 카메라를 같은 설정을 이용

하여 촬영하더라도 색상 불일치 문제가 발생하게 되는
데이는단순히디지털카메라의필름역할을하는전하
결합소자(CCD)나상보성금속산화막반도체(CMOS)
의 미세한차이에서기인하는것일수도있고카메라의
셔터 속도나 조리개, 초점거리에 의해 발생할 수도 있
다.  즉 카메라간의 색상 불일치 문제는 카메라의 반도
체나 회로의 전자적 특성 차이 뿐 아니라 기계적 특성
차이로도발생할수있다는것을의미한다.
어떠한이유로든발생한시점간색상불일치문제는

사용자가 시점을 이동하면서 볼 때 부자연스러움을 느
끼게함은물론다시점영상을기반으로진행되는영상
처리의성능도감소시키게된다.  시점간의상관도를통
해 압축효율을 얻는 다시점 비디오 코딩(MVC:
Multiview Video Coding)의 경우시점간색상불일치
문제가 발생하면 압축효율이 감소하게 된다.  또 깊이
정보를 얻기 위한 스테레오 정합 알고리즘의 정확도를
감소시키고 가상시점 영상을 합성할 때 비폐색 영역을
위해참조한다른시점영상과의색상차이때문에얼룩
을발생시키기도한다.
따라서지금까지색상불일치문제를해결하기위해

많은알고리즘들이개발되었다.  기존 알고리즘들은크
게본영상을촬영하기전에전처리가필요한알고리즘
과 그렇지 않은 알고리즘으로 분류될 수 있다.  전처리
가필요한알고리즘은주로본영상을촬영하기전에색
상차트를촬영하고이를기반으로색상을보정하는방
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Target
Image

Corrected
Image

그림 2.  제안한알고리즘의전체흐름도

Extract Samples
(SIFT Algorithm)

Non-linear Regression
Camera
Property
Model

Make Look-up Table 
&

Convert Color Distribution



고다시점영상의색상불일치문제를효과적으로보정
하기위해서상대적인카메라특성에기반한색상보정
방법을제안한다.  그림 2는제안한알고리즘의전체흐
름도를보여준다. 
먼저 다시점 영상을 참조시점 영상(reference

image)과보정시점영상(target image)으로분류한다.
참조시점영상은색상보정에기준이되는영상으로주
로다시점영상중에가장가운데위치하는영상이선택
된다.  이는 위치에 따른 조명의 영향을 최소화하고 대
응점추출알고리즘의성능을최대화하기위함이다.  특
징점 기반의 대응점 추출 알고리즘을 사용하여 참조시
점영상과보정시점영상에서대응점의색상정보를추
출하고 추출된 샘플들을 바탕으로 상대적 카메라 특성
모델의 계수들을 비선형 순환법을 이용하여 계산한다.
이과정은보정시점영상별로또RGB 채널별로독립적

으로 시행된다.  이 후 계수들을 바탕으로 색상 참조표
를생성하고보정시점영상의색상을색상참조표를참
조하여변환한다. 

1.  상대적카메라특성모델

디지털카메라는촬영된영상의색상분포에영향을
끼칠수있는다양한특성들을가지고있어서다시점카
메라 시스템에서 이런 모든 특성을 동일하게 설정하는
것은 실제로 불가능하다.  이는 단순히 동일 기종의 카
메라를사용하고수동적으로동일하게카메라를설정하
는것만으로는색상불일치문제를해결할수없다는것
을의미한다.  따라서우리는카메라의차이를분석하고
이를 기반으로 색상을 보정하기 위해서 참조시점의 카
메라와 보정시점의 카메라의 상대적인 특성 차이를 수
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그림 3.  상대적인카메라특성

255

0

R
ef
er
en
ce
 C
am
er
a

255

Target Camera

(c) 감마특성



yref=a(xtar)
r+b (2)

이모델에서 a, b와 r은각각이득과오프셋, 감마를
위한계수이다.  이모델은참조시점카메라와보정시점
카메라의 특성 차이를 정의하는데 사용되고 이를 기반
으로 색상을 보정하게 된다.  3장2절과 3장3절에서는
정의된상대적카메라모델내에존재하는세가지의특
성계수를예측하는방법에대해설명한다.

2.  대응색상정보추출

상대적카메라특성모델의계수들을유추하기위해
서는 참조시점 영상과 보정시점 영상에서 대응하는 색
상 정보를 얻는 과정이 필요하다.  본 연구에서는
Scale-Invariant Feature Transform(SIFT) 알고리
즘을통해두시점의대응점을추출하고그대응점의색
상정보를메모리에저장하여샘플로사용했다. 
SIFT 알고리즘은 영상에서 국부 특징점을 검출하

기위한알고리즘으로컴퓨터비젼분야에서널리사용
되고있다.  SIFT로검출된특징점은영상내에서강한
특징이 존재하는 객체의 출현을 기반으로 하기 때문에
영상의크기변화나회전에영향을받지않는다는장점
을갖고있다.  따라서다시점영상에서존재할수있는
폐색이나비폐색영역에구애받지않고강한특징을갖
은부분의정보만을추출하여보다정확한대응점의색
상 정보를 추출할 수 있게 한다.  그림 5는 Uli 영상에
서 SIFT 알고리즘을 통해 대응점을 추출해낸 결과를
나타낸다. 서로다른위치에서촬영된두영상의추출된
대응점을직선으로연결하여나타내었다.  이렇게 추출
된대응색상샘플은상대적카메라모델의계수들을추
출하는데사용된다.

식으로모델링했다. 
상대적인카메라특성이란두대의카메라에같은세

기의빛이입사되었을때각각카메라가어떠한세기로
빛을 인식하는지 그 상대적인 차이를 의미한다.  이런
차이의원인이되는주요카메라특성으로는이득과오
프셋, 감마가있다. 
이 세가지 특성은 수동적인 조절을 통해 사용자가

원하는 영상을 얻게 해주기도 하지만 원치않는 차이가
발생할경우색상불일치문제의주요원인이된다.  그
림 3은각특성이차이가있을때참조시점카메라와보
정시점 카메라의 색상값 차이를 나타낸다.  각 그래프는
8 비트의화소깊이를갖는시스템에서참조시점카메라
가 특정 입사광으로부터 0부터 255의 화소값을 반환할
때보정시점카메라의반환값을나타낸것이다.
두카메라의특성이완벽하게동일하다면점선과같

이같은입사광에대해같은반환값을같게되지만앞서
언급한특성차이때문에실선과같은차이가발생하게
된다.

gain: yref=axtar

offset: yref=xtar+b

gamma: yref=(xtar)
r (1)

이득과 오프셋, 감마 특성은 (1)과 같이 수식화될
수있다.  수식내에서 yref는참조시점영상의화소값을
xtar는 보정시점 영상의 화소값을 의미한다. 각 특성 차
이는그림4와같이동시에발생할수있으므로세가지
모두를고려하여 (2)와같이모델링했다.
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그림 4.  상대적카메라특성모델곡선
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오차함수의제곱합형태를 E로정의하고이함수는
β→를 변수로 갖는다.  수식 내에서 m은 샘플의 개수를
의미한다.

E(β→)=Σe2
i (β→)                                               (5)

m

초기 추정치 β→0를 카메라 특성이 동일한 a=1, b
=0, r=1로 설정하고 다음에 주어진 수식대로 β→의 값
을변화시켜가면서오차함수의제곱합을계산한다.  여
기서 s는반복횟수를의미한다.

-------------
βs+1→=βs→+δβ→ (6)

이때증가치 δβ→는다음과같은방정식을만족한다.

--- ----
δβ→=- (Je

T→
→

Je
→
→

)-1Je
T→
→

e
→

(7)

여기서 e
→
는 e i 함수의 벡터이고

→
J는 벡터 β→에 관

련된 m개의 행과 3개의 열을 갖는 자코비안 행렬
(Jacobian matrix)을 의미한다. 대문자 T는전치행렬
을 의미한다.  자코비안 행렬에서 각 열은 (8)과 같이

3.  상대적카메라모델의계수추출

3장2절에서참조시점영상과보정시점영상의대응
시점영상의대응점을추출하고샘플값을 RGB 채널별
로 메모리에 저장했다.  특징점 기반 대응점 추출 알고
리즘을사용할경우정확도가높다는장점이있지만영
상내의 모든 색상의 대응 정보를 얻을 수 없기 때문에
앞서제안한상대적카메라특성모델을이용하여샘플
외색상의대응색상을유추해낸다.  이 과정은각시점
영상별로또각채널별로독립적으로시행된다. 상대적
카메라 모델은 비선형의 형태를 갖기 때문에 계수들을
직접 계산할 수 없다.  따라서 오차함수를 다음과 같이
정의하고 비선형 순환법인 Gauss-Newton 알고리즘
[9]을이용하여계수값을예측한다.

ei(β
→

)=yi-f(xi,β
→

)                        (3)

yi는 샘플 집합 내에 존재하는 참조시점 영상의 화소값
을 의미하고 xi는 그에 대응하는 보정시점 영상의 화소
값을 의미한다.  함수 f는 상대적 카메라 특성 모델을
의미하고 벡터 β→는 {a,b,r}를 원소로 한다.  함수 f는
다음과같이나타낼수있다.

f (xi,β
→

)=axi
r+b (4)

그림 5.  특징점기반대응점추출결과



는 보정시점 영상의 색상값과 그 값이 변환되어야하는
값을포함하고있다. 

xi＇=f (xi, β
→

)=axr
i+b (9)

x값은보정시점영상의색상으로0부터 255까지값
을 갖고 그때의 변환값 x＇의 값을 (9)를 통해 계산하여
색상 참조표에 저장한다.  이때 β→ 값들은 3장3절에서
얻어진계수값을사용한다.
색상변환과정은그림 6과같이진행된다.  보정시

점영상의화소값을읽고색상참조표에서해당되는화
소값을검색한다.  해당값이어떤값으로변환되어야하
는지 확인하고 화소값을 해당 값으로 변환하는 방식으
로색상변환과정을진행한다.

IV. 실험결과및분석

제안한알고리즘의성능을테스트하기위해서HHI
사에서 촬영한 Uli 영상에 알고리즘을 적용했다.  Uli
영상의 시점들 중에 색상 분포의 차이가 큰 3번과 4번
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하나의샘플에대한각계수들의편미분값을갖는다.

e1(β→) e1(β→) e1(β→)
------------------ ------------------ ------------------
∂a ∂b ∂r     
e2(β→) e2(β→) e2(β→)
------------------ ------------------ ------------------

Je
→
→
= ∂a ∂b ∂r (8)

⋯ ⋯ ⋯
em(β→) em(β→) em(β→)
------------------- ------------------- -------------------
∂a ∂b ∂r

이비선형순환과정은오차의제곱합 E가최소값을
갖게될때까지반복된다.  이 순환과정을통해기준시
점 카메라와 보정시점 카메라의 특성 차이를 의미하는
계수들을얻을수있다. 이 과정은 RGB 채널별로독립
적으로 행해지기 때문에 한 보정시점 카메라당 총 9개
의계수가발생한다.

4.  색상참조표생성및색상변환

RGB 채널의색상변환과정을위해보정시점카메
라당각각 3개의색상참조표를생성한다.  색상참조표

R: 100
G: 100
B: 100

R: 200
G: 100
B: 100

R: 100
G: 100
B: 100

reference image

look-up table

conversion

corrected image

R: 200

R: 100

target image

그림 6.  색상참조표를통한색상보정과정

그림 7.  Uli 영상의 3, 4번시점
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시점을 테스트 영상으로 선택했고 이를 그림 7에 나타
내었다.  3번시점에비해 4번시점의영상이더푸르기
때문에 3번시점영상을참조시점으로선택하고 4번시
점 영상에 대해 제안한 알고리즘을 적용했다.  표 1은

비선형 회귀법을 통해 계산된 상대적인 카메라 모델의
계수들을 나타낸다.  이 계수들을 통해 두 시점간의 색
상차이를정량적으로파악할수있다.
상대적카메라특성모델과계산된계수들의타당성

Red

0.5456

13.9680

1.1104

Green

0.1136

22.4963

1.3740

Blue

0.3702

8.9950

1.1781

Coefficient

Gain

Offset

Gamma

표 1.  Uli 영상 4번시점에대한상대적카메라특성계수
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그림 8.  상대적카메라특성모델을통해예측된색상값과샘플값비교

그림 9.  보정된Uli 영상의 4번시점



다시점 영상의 카메라간 비선형적 특성을 잘 반영하고
있음을 확인할 수 있다.  그림 9는 이를 통해 4번 시점
영상의색상을보정한결과이다.  참조시점영상에비해
푸른색을띄던원본영상과달리참조시점영상과유사
한색상분포를갖는다.
추가적인 실험을 위해 MPEG에서 사용되는 표준
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을 확인해보기 위해 SIFT 알고리즘으로 얻은 대응 색
상값과상대적카메라특성을통해계산된색상값을비
교했다.  그림 8은비교결과를보여주는그래프로검정
색점은실제샘플값을나타내고흰색점은제안한알고
리즘으로계산된값을나타낸다.
제안한 상대적 카메라 특성 모델이 실제로 획득된

원본영상(참조시점)

보정영상 - 히스토그램매칭

(a) Flamenco 영상

원본영상 (보정시점)

보정영상 - 제안한방법

원본영상(보정시점)

보정영상 - 히스토그램매칭

(b) Race 영상

그림 10.  제안한알고리즘을통한색상보정결과

원본영상(보정시점)

보정영상 - 제안한방법



다시점 영상에 본 알고리즘을 적용했다.  테스트는
Flamenco와 Race 영상에서 색상 차이가 많이 발생하
는시점을선택하여진행했다.  그림 10에서 위영상은
색상불일치문제가존재하는원본영상이고다음의두
영상은 각각 히스토그램 매칭[5]과 제안한 알고리즘으
로색상을보정한영상이다. 

히스토그램 매칭 알고리즘의 경우 폐색, 비폐색 영
역에 대한 고려가 없기 때문에 두 영상의 바닥과 같은
영역의색상이참조시점과차이가있음을알수있다.  반
면제안한알고리즘은보정시점영상의색상분포를참조
시점영상에맞게보정할수있음을확인할수있다.
제안한알고리즘을실제촬영환경에적용해보기위

1013 Telecommunications Review·제20권6호·2010년12월

(a) 보정되지않은원본다시점영상과

(b) 확대된배경부분과휘도성분비교

그림 11. 

(a) 제안된알고리즘으로보정된다시점영상

(b) 배경부분의확대영상과휘도성분비교

그림 12.



일반 다시점 영상으로 색상 보정 알고리즘을 객관적
으로평가하는것은불가능하다. 따라서 그림 13과 같이
색상 차트(GretagMacbeth[11] ColorCheckerTM)을 포
함하고 있는 다섯 시점의 다시점 영상을 촬영하여 기존
알고리즘과제안한알고리즘을객관적으로비교했다.
색상을보정하기전과후, 시점별로색상차트의값

을 읽고 (10)을 통해 참조시점 영상의 차트값과 평균
절대오차평균(MAE: Mean Absolute Error)을계산
했다. 

24 |Ri-Rref_i|+|Gi-Gref_i|+|Bi-Bref_i|  
MAE=Σ ---------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- (10)

i=1 24×3                      

R, G ,B는보정시점영상에서색상값의채널별화소값을

해 다섯대의 HD 카메라(Cannon XL-H1)로 구성된
다시점 카메라 시스템[10]으로 장면을 촬영하고 색상
을 보정했다.  촬영 전에 모든 카메라의 설정을 수동으
로바꾸고동일하게조절했다.  그림 11 (a)는 이 시스
템을통해서얻은다시점영상을보여준다. 시점별로다
른 색상 분포를 가지고 있으며 이는 인형 뒤의 벽지 부
분을시점별로모아확대한그림 11 (b)에서자세히관
찰 할 수 있다.  그림 내부의 파란색 선은 영상의 휘도
성분의값을상대적으로나타낸다.  색상불일치문제로
인해시점간의경계에서눈에띄는색상불연속이존재
함을알수있다.
그림 12는 제안한 알고리즘을통해 색상을 보정한

영상을 나타낸다.  원본 영상보다 색상 분포가 균일해
진 것을 알 수 있다.  그림 11과 동일한 부분을 확대한
그림 12 (b)를 통해 원본 영상의 시점간 경계에 존재했
던색상불연속문제가상당히감소했음을알수있다.
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그림 13.  객관적평가를위한색상차트를포함하고있는테스트영상 (3번시점)
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그림 14.  히스토그램매칭과제안된알고리즘의MAE 비교
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의미하고 Rref , Gref , Bref는 참조시점 영상의 채널별 화
소값을의미한다.  i는색상차트내에존재하는색상을
나타내며본실험에서는색상차트가포함하고있는 24
가지색을기준으로계산했다. 
그림 14는 제안한 알고리즘과 히스토그램 매칭 알

고리즘[5]의 평균 절대 오차합을 비교한 그림이다.  두
알고리즘 모두 3번 시점을 기준으로 다른 시점의 색상
을보정했다.  3번 시점을 제외한나머지시점의MAE
값이 6.4였던원본영상을히스토그램매칭으로보정한
영상의경우 3.7로제안한알고리즘의경우 1.7로영상
간 색상오차가 감소했다.  이 결과에서 확인할 수 있듯
이 제안한 알고리즘이 기존 히스토그램 매칭 알고리즘
보다우수한객관적성능을보인다.

V. 결 론

3차원 영상에 대한 관심이 증가하면서 3차원 장면
을촬영하기위해다시점카메라시스템이제안되어널
리 연구되고 있다.  본 논문에서는 다시점 카메라에서
발생하는 시점간 색상 불일치 문제를 효과적으로 해결
하기위해상대적인카메라특성에기반한다시점영상
색상보정방법을제안했다. 
기준시점과다른시점간의색상대응관계를특징점

기반대응점추출알고리즘을통해추출한다. 얻어진색
상샘플들을기반으로하여상대적인카메라특성을모
델링하고 비선형 순환법을 이용하여 내부 계수들을 계
산한다. 이렇게 유추된 모델을 통해 RGB 채널의 색상
참조표를만들고색상변환과정을통해영상의색상을
보정한다. 
본알고리즘은다시점영상과카메라의특성을반영

하고 사용자의 개입없이 영상간의 색상 불일치 문제를
해결할 수 있다. 다시점 표준 영상으로 실험해본 결과
제안한상대적카메라특성모델이실제영상의특성을
잘반영하는것을확인할수있었고색상차트를이용한
객관적 평가에서 또한 기존 알고리즘보다 우수한 성능
을보여줌을확인할수있었다. 
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