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그림 1. 가상시점 영상생성 기술을 이용한 3차원 영상서비스

I. 서론

최근 TV 시장이 급변하고 있다. PDP, 

LCD TV가 안방의 브라운관 TV를 내몰더니, 

이제는 3DTV로의 세대교체가 이루어지고 있

다. 실제로 일반 LCD TV와 3DTV의 가격차

이가 크지 않아 이왕이면 3DTV라는 인식이 

커져가고 있다. 또한, 각 영화 상영관에서도 3

차원 입체 상영관을 하나 이상 확보하여 3차

원 입체 영화를 줄이어 개봉하고 있다. 그야말

로 3D 시대라고 해도 과언이 아니다. 이러한 

시장의 변화에 발맞추어 각 방송사는 3차원 

TV 기술에 많은 투자를 하고 있다. 또한 케이

블 및 위성TV 방송사들은 3차원 방송 서비스

가 가능한 채널을 확보하여 실험방송을 하거나 

이미 방송을 시행하고 있다. 각 가전업체들도 

3차원 TV를 적극 생산하여 소비자의 관심을 

이끌고 있다. 

이러한 3차원 영상에 대한 연구는 사실 그 

역사가 매우 깊다. 기원전 300년경 그리스의 

수학자 유클리드(Euclid)의 양안 시차에 대한 

설명과 15세기 이탈리아 수학자인 레오나르도 

다빈치의 입체시(stereopsis) 증명으로 시작되

었다 [1]. 이러한 오랜 역사에도 불구하고 3차

원 영상이 일반인에게 직접 다가가지 못한 이

유는 3차원 영상처리 기술이 충분히 성숙하지 

못했기 때문이다. 예를 들어, 시청자가 입체 



그림 2. 양안시차에 의한 입체시 원리

영상을 장시간 보면 시청자가 어지러움을 느낀

다거나 구토 증상이 발생하는 문제가 있다. 이

는 사람 눈의 특성을 충분히 고려하지 못한채 

3차원 영상을 제작하는 미숙함 때문이다. 또한 

깊이감이 있는 컨텐츠 제작의 어려움과 저렴하

고 성능이 뛰어난 3차원 재현 장치의 미비, 기

존 기술과의 호환성 문제, 미약한 3차원 시장 

등의 어려움이 있다. 최근 이러한 문제점들을 

해결하기 위한 다양한 방법이 제안되고 있다. 

최근 MPEG(moving picture experts 

group) 의 3차원 비디오(3D video, 3DV) 표

준화 그룹에서는 다양한 3차원 영상 서비스를 

제공할 수 있는 시스템을 정의하고, 다시점 영

상과 깊이 정보를 효율적으로 압축 부호화하는 

국제 표준화 작업을 진행하고 있다 [2]. 

MPEG에서 제시하는 3차원 비디오 시스템은 

기존의 양안식(stereoscopic) 영상을 기본적으

로 이용하고, 보다 발전된 고화질 고해상도 광

각의 3차원 비디오 시스템이다. 이 시스템은 

다시점 카메라로 획득한 2차원 영상과 이에 

대한 깊이 정보를 입력 데이터로 받아 사용자

가 원하는 대로 시청 시점을 자유롭게 선택할 

수 있는 다시점 3차원 재현 장치를 이용하여 

다양한 형태로 입체 영상을 즐길 수 있게 한

다. 

그림 1에서 보인 것과 같이, MPEG 표준화 

그룹에서 제시한 이 시스템은 미래의 3차원 

비디오 기술의 기초기술을 제공하기 위하여 보

다 미래지향적인 시스템을 구상하여 개발하고 

있다. 채널을 통해 전송된 비트스트림을 디코

더에서 복원한 다시점 비디오는 깊이영상을 이

용하여 보다 많은 시점을 생성한 후 다양한 재

현장치를 이용할 수 있게 한다. 이러한 서비스

를 제공하는 재현장치는 보다 많은 시점의 영

상을 효과적으로 이용한다. 이러한 장치에 공

통적으로 필요한 기술은 제한된 시점의 영상을 

이용하여 보다 많은 시점을 생성하는 가상시점 

영상생성 기술이다.  

본 논문에서는 위에서 설명한 자유시점 영

상서비스를 위한 가상시점의 영상생성 기술을 

간략히 설명한다. 특히, MPEG의 3DV 그룹에

서 제공하고 있는 시점합성 참조소프트웨어 

(view synthesis reference software, VSRS)

에 이용되고 있는 기술을 기반으로 설명한다. 

먼저 3차원 비디오의 개념을 이해하기 위한 

입체시와 3차원 카메라에 대해 소개하고, 이어

서 가상시점의 영상생성 기술을 소개한다. 

II. 3차원 비디오의 소개

1. 입체시와 3차원 카메라

사람이 시각적으로 입체감을 느끼는 원리는 

양안의 시차에 따른 입체시의 개념으로 설명할 

수 있다. 입체감을 느끼는 요인은 크게 생리적 

요인과 경험적 요인으로 구분할 수 있다. 

생리적 요인은 그림 2와 같이 양안시차

(binocular disparity)에 의해 입체감을 느끼는 

것이 대표적이다. 사람의 두 눈은 평균적으로 

65mm 정도 떨어져 있기 때문에 같은 장면을 

보더라도 망막에 맺히는 상은 다소 차이가 있

다. 가까이에 있는 물체는 양안에 맺히는 위치

가 크게 차이나며, 물체가 크게 맺힌다. 반면, 

멀리 떨어져 있는 물체는 양안에 맺히는 위치

가 크게 차이가 나지 않고, 물체가 작게 맺힌

다. 이로 인해 물체의 원근을 인식할 수 있다. 

경험적 요인은 관찰 대상의 움직임 속도 차이

(motion parallax)나 물체의 거리에 따른 투명

도 차이(aerial perspective), 선원근법(linear 

perspective) 등이 있다. 

3차원 카메라는 위의 생리적 요인을 반영

하여 설계된다. 일반적인 스테레오 카메라는 

두 카메라가 같은 방향을 향하는 평행형 

(parallel) 카메라이다. 하지만 최근에는 양안



(a) 평행형 다시점 카메라

HD 카메라

QCIF 깊이 카메라

(b) 복합형 다시점 카메라

그림 4. 다시점 카메라 시스템

그림 5. 다시점 영상을 이용한 3차원 비디오 

시스템

의 특성을 더욱 적극적으로 반영한 카메라가 

개발되고 있다. 그림 3에 보인, 한국방송(KBS)

에서 개발한 HD 양안식 3D 카메라는 기본적

으로 두 카메라의 거리를 65mm로 두고 필요

에 따라 거리를 조정한다. 또한 주시각을 조절

하기 위해 카메라의 방향을 조절하는 기능도 

포함한다 [3]. 

그림 3. 한국방송의 양안식 3D 카메라

최근 양안식 카메라보다 시점수를 늘려 다시

점의 영상을 획득하여 보다 효과적인 입체영상

을 제현하려는 시도가 진행되고 있다. 그림 

4(a)과 같이 동일한 종류의 카메라를 다수 배

치하고, 카메라 사이의 동기를 유지하여 다시

점 영상을 획득한다. 또한, 각 시점의 깊이데

이터를 획득하기 위하여 그림 4(b)와 같이 깊

이카메라를 설치하여 다시점 영상을 획득하기

도 한다. 이렇게 획득된 영상은 다시점 카메라

의 장면과 해상도를 동일하게 맞추기 위한 작

업을 수행한다. 이와 같은 다시점 카메라를 이

용하여 획득한 영상은 카메라간 불일치 요소를 

제거하기 위한 처리를 수행한다. 카메라 세팅

의 미세한 불일치를 조정하기 위해 다시점 영

상정렬(multi-view rectification)과 다시점 색

상보정(color correction)을 사용한다. 

2. 3차원 비디오 시스템

현재 MPEG에서는 3차원 비디오 시스템에 

대한 논의를 통해 3차원 비디오 부호화 (3D 

video coding) 기술에 대한 국제 표준화 작업

을 진행하고 있다. 다시점 영상 기반의 3차원 

정보는 시점 수에 따라 데이터양이 증가하기 

때문에 기존의 한 시점 영상보다 많은 정보를 

처리해야 한다. 이는 제한된 대역폭을 통한 3

차원 비디오 서비스에는 큰 걸림돌이 될 수 있

다. 이에 MPEG에서는 3차원 비디오 부호화에 

중점을 둔 국제 표준을 만들기 위해 노력하고 

있다. 

그림 5는 MPEG에서 고려하고 있는 다시

점 영상을 이용한 3차원 비디오 시스템의 개

념도이다. 이 시스템의 특징은 다시점 비디오

를 이용하여 보다 많은 시점의 영상을 합성하

기 위해 깊이 정보를 이용한다는 점이다. 전송

단에서는 다시점 비디오와 깊이 정보를 압축하



그림 6. 3차원 비디오 부호화의 개발 방향

여 전송하고, 수신단에서는 이 신호를 받아서 

복원한 뒤 재현 장치의 종류에 맞는 시점을 생

성하고 재현한다. 

양안식 영상은 두 시점의 영상을 이용하여 

한 시점의 3차원 깊이감을 제공하지만, 다시점 

영상을 이용하면 여러 시점을 이용한 3차원 

영상을 재현할 수 있으며, 사용자가 원하는 임

의 시점의 영상을 만들어 보여줄 수도 있다. 3

차원 입체영상을 재현하는 디스플레이 장치 중

에는 안경을 사용하지 않는 9시점이나 16시점 

무안경식 3차원 디스플레이 장치가 있는데, 이

러한 장치를 이용하면 안경을 쓰는 불편함 없

이 보다 실감나는 입체 영상을 감상할 수 있

다. 

3. 3차원 비디오 부호화 기술

MPEG 그룹에서 개발하고 있는 3차원 비디

오 부호화 방법은 다시점 영상과 다시점 깊이

영상을 효과적으로 부호화 하는 기술이다. 보

다 많은 시점의 영상을 생성하기 위하여 깊이

영상을 동시에 압축하여 전송해야 하므로, 깊

이영상에 대한 부호화 방법에 대한 개발이 필

요하다. 이에 MPEG 그룹에서는 그림 6과 같

이 3차원 비디오 부호화의 개발 방향을 발표

했다 [2]. 

3차원 비디오를 부호화하는 방법을 크게 두 

가지로 나눌 수 있다. 첫째는, 단시점의 2차원 

영상과 깊이 영상을 동시에 부호화하는 방법이

다. 복호된 깊이 영상을 이용하면 임의의 시점

을 합성할 수 있기 때문에 3차원 영상을 재현

할 수 있다. 그러나 참조할 수 있는 시점이 하

나이므로 시점이동에 따른 빈 영역의 처리가 

어려워진다. 이러한 문제점은 다시점 영상을 

이용하면 해결할 수 있다. 그래서 두 번째 방

법은 다시점 비디오와 깊이 영상을 부호화하는 

방법이다. 다시점 비디오를 각 시점별로 개별

적으로 부호화하지 않고 시점 사이의 상관도를 

이용하여 부호화한다. 깊이영상도 마찬가지로 

시점간 상관도를 이용하여 부호화 한다. 향후 

진행될 MPEG 회의에서는 다시점 영상뿐만 아

니라 다시점 깊이 영상을 효과적으로 부호화 

하는 방법이 제안될 것으로 보인다. 

4. 3차원 비디오 부호화를 위한 테스트 영상

MPEG의 3DV 표준화 그룹은 크게 두 번에 

걸쳐 테스트 영상을 모집했다. 일차원 평행형 

다시점 카메라를 이용한 다시점 비디오를 요청

했고 [4], 이어서 움직이는 다시점 카메라로 

촬영된 영상을 요청했다. 이러한 요청에 대한 

응답으로 여러 연구기관에서 다양한 테스트영

상을 제공했다. 모든 테스트 영상은 영상 정렬

화가 완료되었으며, 대부분의 영상이 색상보정

이 된 영상이다. 특히, 나고야 대학의 

'Balloons', 'Kendo' 영상과 Poznan 대학의 

‘Poznan_Hall1', 'Poznan_Hall2' 영상은 움직

이는 다시점 카메라로 촬영한 영상이다. 이에 

비해 Philips에서 제공한 'Mobile' 영상과 

'Beer_garden' 영상은 컴퓨터 그래픽스로 획

득한 영상이기 때문에 깊이 영상의 정확도가 

가장 높다. 

III. 가상 시점의 영상생성 기술

시청자가 원하는 임의 시점의 영상을 자유롭

게 보여주기 위해서는 많은 수의 시점이 필요

하다. 전송 채널의 대역폭 제한으로 인해 전송

된 시점의 수가 충분치 않다면 임의의 중간시



그림 7. 가상 시점 영상 생성

점 영상을 합성하여 3차원 모니터에 재현해야 

한다. 이렇게 임의의 중간시점 영상을 생성하

는 기술이 영상 합성(view synthesis)이라고 

한다. 그림 7은 VSRS의 3차원 워핑(3D 

warping)을 이용한 영상합성 방법을 도시화한 

것이다. 본 논문에서는 그림과 같은 순서로 설

명한다. 

현재 MPEG 그룹에서 고려하고 있는 3차원 

비디오 시스템은 각 시점에 대한 깊이 영상과 

카메라 매개 변수를 부가적인 입력 데이터로 

정의하고 있다. 이러한 부가적인 데이터를 이

용하면 임의의 중간시점의 영상을 자유롭게 합

성할 수 있다. 이러한 기능을 수행하는 시점합

성 참조 소프트웨어 (view synthesis 

reference software, VSRS)가 개발되었다. 현

재는 VSRS 3.5가 MPEG의 SVN 서버를 통해 

배포되고 있다 [5]. 

1. 좌표계와 카메라 변수

자유시점의 영상을 합성하는 기술을 이해하

기 위해서는 카메라의 기본 구조를 알아야 한

다. 카메라 구조를 설명하는 기본 모델은 핀홀 

카메라(pinhole camera)이다. 3차원 공간의 

한 점이 핀홀 카메라를 통과하여 영상에 맺히

는 과정을 세 개의 좌표계를 이용하여 설명할 

수 있다. 장면이 존재하는 공간의 좌표를 표시

하는 세계좌표계(world coordinate system), 

카메라 내부의 공간을 표시하는 카메라좌표계

(camera coordinate system)과 영상의 위치

를 나타내는 영상좌표계(image coordinate 

system)이다. 이 세 좌표계는 서로 유기적으

로 연관되어 있다. 그림 8(a)는 세계좌표계상

의 한 점(3D point)이 카메라를 통해 영상에 

사영되는 과정을 설명한 것이다. 

단일 카메라 환경에서의 세계좌표계는 임의

적이다. 그러나 다시점 비디오 시스템에서는 

단일의 세계좌표계를 이용하고, 각 카메라의 

위치는 이 세계좌표계를 기준으로 표시한다. 

그리고 각 카메라는 자신의 고유한 카메라좌표

와 영상좌표계를 가진다. 카메라좌표계는 주평

면(principal plane)인 xC-yC 평면을 가지는 3

차원 좌표계이다. 영상좌표계는 세계좌표계에

서 투영된 빛이 맺히게 되는 2차원 좌표계이

다. 카메라좌표계와 영상좌표계는 서로 평행한 

관계를 가진다. 

이와 같은 세 가지의 좌표계간의 관계를 설

명하기 위해서 두 가지의 카메라 변수를 이용

한다. 카메라 내부의 기하학적 구조를 설명하

는 내부변수(intrinsic parameter)와 카메라의 

위치와 방향을 표시하는 외부변수(extrinsic 

parameter)를 이용한다. 카메라 내부변수 A는 

카메라좌표계에서 영상좌표계로 변환하는 과정

을 설명한다. 일반적인 내부변수는 다음 식 

(1)과 같이 표현한다. 
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여기서 fx와 fy는 x-축과 y-축의 초점거리를 

나타낸다. 그리고 (px, py)는 영상좌표계의 원



   (a) 핀홀(pin hole) 카메라의 좌표계             (b) 카메라좌표계와 영상좌표계의 관계

그림 8. 좌표계와 카메라 기하학

점으로부터 주점(principal point)의 위치를 나

타낸다. 일반적인 영상압축에서는 영상의 원점

이 영상의 좌측 상단이므로 위의 값은 양수를 

갖는다. 그림 8(b)과 같이, 카메라좌표계의 한 

점 MC=[xC yC zC]
T과 영상에 사영되는 점 

m=[u v]T과의 관계를 다음의 식(2)와 같이 표

현할 수 있다.
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             (2)

여기서 (px, py)가 영벡터(zero vector)가 아니

면, 영상의 u 값은 다음의 식(3)과 같이 구할 

수 있다.
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위의 과정을 종합해 보면, 카메라 내부 변수와 

두 점의 관계식을 다음의 식 (4)를 이용하여 

표현할 수 있다.  
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카메라 내부 변수와 달리, 세계좌표계에서 

카메라좌표계로의 변환을 나타낸 것이다. 방향

변환을 나타내는 방향행렬 R과 카메라의 위치

를 나타내는 위치벡터 t로 이루어진다. 이러한 

변수를 이용하면, 세계좌표계의 한점 MW=[xW 

yW zW]T과 카메라좌표계의 한점 MC=[xC yC 

zC]
T의 관계를 다음의 식 (5)로 표현할 수 있

다. 
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위 식 (4)와 식 (5)를 종합하면, 세계좌표계

의 점과 영상좌표계의 점의 관계를 다음의 식 

(6)과 같이 표현할 수 있다.

tAMRAm W ~
       (6)

여기서 m~ 는 깊이값이 곱해진 3차원 벡터

이다. 그리므로 실제의 2차원점의 위치를 구하

기 위해서는 x축 요소와 y축 요소를 z축 요소

로 나누면 된다. 

2. 깊이값 표현 방법

깊이영상은 영상내의 각 화소의 실제 깊이 



그림 9. 두 카메라에 투영된 상응화소 

정보를 8-비트 영상으로 표현한 것이다. 식 

(7)은 깊이영상의 화소값을 실제 깊이값으로 

변환하는 식을 보인 것이다. 

farfarnear ZZZ
v

Z
111

255

1















  (7)

여기서 Znear와 Zfar는 깊이값의 범위를 나타내

는 값이고, v는 깊이영상의 각 화소값을 나타

낸다. 깊이영상의 각 화소값 v가 255일 경우

는 객체가 카메라에 가장 가까이 있다는 것이

고, 0일 경우는 객체가 카메라와 가장 멀리 떨

어져 있음을 의미한다. 

3. 3차원 워핑을 이용한 영상 합성

위와 같은 카메라 변수와 깊이영상을 이용하

여 임의의 중간시점의 영상을 생성하기 위해서

는 시점간의 상응화소를 찾아야 한다. 그림 9

는 3차원 공간상의 한 점과 이에 상응하는 두

시점간의 관계를 나타낸 것이다. 3차원 공간의 

한 점 MW가 두 시점의 각 점 ml과 mr로 사영

되었을 때, 다음과 같은 관계가 성립한다. 

)()( rrll II mm              (8)

두 점의 위치를 알기 위해서는 깊이값을 이

용해야 한다. 그림 9에서 왼쪽 영상의 한 점 

ml과 상응하는 점 mr을 오른쪽 영상에서 찾으

려 할 경우, 두 점간의 관계식을 다음의 식 

(9)와 같이 표현 할 수 있다. 
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여기서 각 변수의 l, r은 왼쪽 시점과 오른쪽 

시점을 각각 가리킨다. 또한 Zl은 식 (7)을 이

용한 왼쪽시점의 실제 깊이값을 가리킨다. 이

로써, 참조시점인 왼쪽 시점의 영상을 가상시

점인 오른쪽 영상의 시점으로 옮길 수 있다. 

이와 같은 방법으로 가상시점의 영상을 합성

하는 방법은 크게 두 가지가 있다. 참조시점의 

컬러영상을 가상시점으로 직접 워핑하는 전방

향 워핑(forward warping)과, 깊이영상을 가

상시점으로 워핑하여 합성하는 후방향 워핑

(backward warping)이 있다. VSRS의 

'General Mode'는 후방향 워핑을 이용한다 

[6].

4. 1차원 평행형 카메라 구조에서의 영상합성

위에서 설명한 3차원 워핑을 이용한 영상 

합성은 일반적인 카메라 구조에서 사용가능한 

방법이다. 만약 카메라의 구조가 1차원 평행형

이면 위의 식 (9)가 단순하게 정리된다. 1차원 

평행형 카메라는 카메라의 방향이 같기 때문에 

Rr·Rl-1=I이 성립한다. 또한 카메라 내부 변수

의 초점거리(f)가 같다고 가정하고 주점

(principal point)의 x-축 값만 다르다고 하면,  

식 (9)는 다음의 식 (10)과 같이 간단하게 표

현할 수 있다. 
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여기서 ul은 좌영상의 x축 화소 위치이고, ur

은 우영상의 x축 화소 위치이다. 또한 tl
x 과 

tlr
x은 카메라의 위치 벡터의 x축 값을 나타낸

다. 이와 같은 방법은 VSRS의 '1D mode'에 

구현되어 있다 [7]. 

5. 홀채움(Hole filling) 기술

위의 시점간 상응화소 결정 방법을 이용하여 



         (a)                     (b)

그림 10. 넓은 빈공간 채우기: (a) 오른쪽 참

조영상에서 워핑한 가상시점 영상, (b) 왼쪽 참조

영상에서 워핑한 가상시점 영상

(a) 경계 잡음을 포함한 합성영상

(b) 경계 잡음이 제거된 합성영상

그림 11. 경계 잡음이 제거된 영상

가상시점의 영상을 합성하면, 시점 이동에 따

른 빈공간(hole)이 드러나게 된다. 빈공간은 

크게 두 종류로 나눌 수 있다. 한 화소 단위로 

발생하는 좁은 (혹은 작은) 빈공간과 너비가 

넓은 빈공간으로 나눈다. 좁은 빈공간은 시점

간 화소의 위치를 결정하는 과정에서 발생하는 

반올림 오차에 의해 발생한다. 이러한 빈공간

은 화소의 너비가 좁기 때문에, 인접화소의 값

을 이용하여 채울 수 있다. 가장 간단한 방법

으로 미디언 필터(median filter)를 이용한다. 

좁은 빈공간은 비교적 간단한 방법으로 해결

할 수 있으나, 넓은 빈공간은 너비가 넓으므로 

인접화소의 값을 이용하는데 한계가 있다. 그

러나 MPEG의 3DVC 그룹에서 취하는 입력데

이터는 두개 이상의 참조시점을 이용하므로, 

빈공간을 채우기 위한 정보를 다른 참조시점에

서 얻을 수 있다. 그림 10은 두 참조시점을 이

용하여 가상시점으로 합성한 두 영상을 홀채움

하는 방법을 설명한 것이다. 두 참조시점에서 

각각 가상시점으로 워핑을 하면 서로 다른 영

역에서 넓은 빈공간이 발생한다. 그러므로 빈

공간을 채우기 위한 참조 가능한 정보는 다른 

시점에서 워핑한 영상에서 찾을 수 있다. 이러

한 방법을 통해 대부분의 빈공간을 채운다. 그

리고 두 참조시점에서 공통으로 보이지 않는 

빈공간은 인페인팅(inpainting)과 같은 방법으

로 채운다. 

6. 합성한 영상의 경계 잡음 제거

여러 시점에서 찍은 영상은 객체를 모두 포

함하고 있기 때문에 각 시점사이의 거리 차이

를 계산하여 깊이 영상을 얻는다. 이 방법은 

깊이 카메라와 같이 촬영 환경의 제약이 없으

나, 색상의 유사도로 거리 값을 추정하기 때문

에 비교적 오류가 크다는 단점을 지닌다. 이러

한 방법으로 얻은 깊이 영상은 영상 합성 과정

에 중요한 정보를 제공하지만, 잘못 추정된 깊

이값은 합성 영상에서 눈에 거슬리는 잡음으로 

나타난다. 특히 객체의 경계 부근에서 깊이값

이 잘못 추정될 수 있는데, 이 때문에 객체의 

경계에 잡음이 자주 발생한다. 이에 광주과학

기술원에서는 깊이 영상을 이용한 영상합성 방

법과 깊이값이 객체의 경계 부분에서 많이 발

생하는 점을 고려하여 경계 잡음을 제거하는 

방법을 제안했다 [8]. 그림 11은 중간시점 영

상을 합성할 때 발생하는 경계 잡음과 제안된 

방법으로 경계 잡음을 줄인 결과를 비교한 것

이다. 

7. 시점 혼합 (View Blending) 기술

지금까지 설명한 방법을 이용하여 생성한 가

상시점의 영상은 참조시점의 수만큼 얻을 수 

있다. 본 논문에서 이용한 두 시점의 영상을 이

용한 영상합성방법은 두 개의 가상시점의 영상

을 얻을 수 있다. 이렇게 획득한 영상을 각각 

Iv.l과 Iv,r이라고 하면 다음의 식(11)과 같은 방



(a) 중앙시점의 색차영상 (b) 중앙시점의 깊이 영상

  (c) 감춰진 색차영상      (d) 감춰진 깊이 영상

그림 13. 계층적 깊이 비디오 데이터

법으로 최종 영상을 획득할 수 있다. 
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이때, 상수값 알파는 참조시점과 가상시점의 

거리를 나타낸다. 

참조시점의 깊이영상과 기타 변수가 정확할 

경우에는 위의 방법이 효과적으로 이용된다. 하

지만, 데이터가 부정확할 경우는 두 가상시점의 

영상을 합성하는 방법이 효과적이지 않게 된다. 

특히 두 깊이영상이 서로 일관성이 낮으면 가

상시점의 영상에 눈에 띄는 잡음이 발생하게 

된다. 이러한 영향을 줄이기 위한 방법으로 참

조시점에 가까운 가상 시점의 영상을 주로 이

용하는 방법이다. 예를 들어, 가상시점의 위치

가 왼쪽 참조영상과 가까운 경우, 홀채움과 경

계잡음이 제거된 왼쪽 가상영상을 최종 합성영

상으로 이용하는 것이다. 그림 12는 이와 같은 

방법을 이용하여 ‘Champagne_tower' 영상을 

합성한 결과이다. 그림 12(a)와 같이, 가상시점

으로 합성한 두 영상을 이용한 영상은 컵 주위

가 지저분하지만, 가까운 시점을 이용한 방법

(그림 12(b))은 깨끗한 것을 확인할 수 있다. 

  (a) 두 영상 합성     (b) 가까운 시점 이용

그림 12. 시점 혼합 기술을 이용한 합성결과

8. 계층적 깊이 비디오를 이용한 영상합성

MPEG 그룹에서 제시하고 있는 3차원 비디

오 시스템은 다시점 비디오와 다시점 깊이 비

디오를 입력데이터로 취하고 있다. 이때 N 시

점의 영상과 N 시점의 깊이 영상이 입력 데이

터이므로 시점의 증가에 따라 데이터량도 선형

적으로 증가하는 문제가 있다. 이에 Philips에

서는 부호화할 시점의 수를 줄이고 압축 효율

을 높이기 위하여 계층적 깊이비디오(layered 

depth video, LDV)를 제안하였다 [9]. 

LDV는 기준 시점의 영상과 시점 이동에 따

라 가려지고 드러나는 영역에 대한 데이터를 

이용하여 임의 시점의 영상을 생성하는 방법이

다. 그림 13은 LDV를 구성하는 데이터를 보인 

것이다. 다시점 비디오에서 중앙에 위치하는 시

점의 영상을 그림 13(a)는 중앙 시점의 색차 

영상으로 지정하고, 그 시점의 깊이 영상을 그

림 13(b)의 데이터로 지정한다. 그리고 그림 

13(c)와 그림 13(d)와 같이 시점 이동에 따라 

새로 드러나는 정보만을 취한다. 이렇게 간소화

된 데이터를 이용하면 카메라 수의 입력 데이

터를 전송할 필요가 없이 줄여진 데이터만을 

이용하여 3차원 비디오 시스템을 구현할 수 있

다는 장점이 있다.

VI. 결론

 3차원 영상 서비스가 시작되면, 시청자는 보

다 입체감 있고 실감나는 영상을 체험할 수 있

을 것이다.  이러한 3차원 비디오 시대를 이끌 



수 있는 기술이 바로 3차원 비디오 부호화 기

술이다. 본 논문에서는 이와 같은 3차원 비디

오 시스템의 요소기술인 가상시점의 영상합성

방법을 설명했다. 깊이영상을 이용한 시점간의 

상응화소 결정 방법, 시점 이동에 따른 빈공간

을 채우는 방법, 경계 잡음을 제거하는 방법과 

계층적 깊이비디오를 이용한 영상합성 방법을 

설명했다. 이와 같은 방법을 이용하면 보다 선

명한 화질의 가상시점 영상을 합성할 수 있다. 

지금까지 MPEG에서 만든 영상 압축 표준이 

우리의 생활에 큰 변화를 주었던 것처럼, 앞으

로 제정될 3차원 비디오 부호화 기술도 우리 

생활 가까이 다가올 것으로 기대된다.
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