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요약

정확한 변위정보를 추정하기 위해 다양한 비용 값 계산함수 또는 비용 값 합산 방법들이 개발되었다. 본 논문에서는 비용

값 계산을 위해 좌, 우영상의 기울기와 SAD(Sum of Absolute Differences)를 이용하며 비용 값 합산을 위해 가이드 영상

필터링을 사용한다. 가이드 영상 필터링은 가이드 영상의 종류에 따라 필터링결과가 크게 변하게 되는데, 스테레오 정합에

사용된 원본 입력 영상을 가이드 영상으로 사용할 경우 정확한 화소 값을 가지고 있기 때문에 경계영역을 보존하며 필터링

수행이 가능하다. 하지만 가이드필터링은가이드영상으로부터미리 지정해준 이웃한화소와의거리와색상차이의분산 값만

을 고려하여 필터링을 수행하기 때문에 설정 변수 값에 매우 의존적인 특성을 갖는다. 가이드 필터링 과정에서 변수에 대한

의존성을 낮추고 경계영역의 정확도를 높이기위해우선 평활화필터를이용하여경계영역을추출한다. 원본 입력영상을 사용

하여 경계영역을추출할 경우 객체 내부의 많은 텍스처 영역의 정보까지 추출되지만, 평활화 필터를 이용할 경우정확한 경계

영역의정보만을추출할수있다. 추출된경계영역에대해서만높은가중치를사용한뒤기존의가이드영상필터링과혼합하

여 최종 비용 값을 합산한다. 제안한 방법을 사용하여 경계영역의 정확도가 향상된 최종 변위 지도를 획득할 수 있었다.

1. 서론

컴퓨터 비전 시스템의 다양한 적용 분야에서 평활화 필터는 객체

의 경계영역 보존 및 영상 분할과정에서 중점적으로 다뤄졌으며 많은

알고리즘이개발되어왔다. 기본적으로 경계영역을 보존하며 평활화필

터링을 수행하는 것의목적은다양한 영상잡음이나객체 내부의 불필

요한텍스처정보로부터중요한영상신호를분류하는것이다. 또한 동

시에 객체의 경계영역에 존재하는 잡음들을 제거하는 것이다. 경계영

역을 보존하며 평활화 필터링을 수행하기 위해 이방성 확산 필터[1],

양방향 필터[2], 가이드 필터[3], 그리고 가중 중간 값 필터링[4] 등 다

양한 필터들이 컴퓨터 비전 분야에서 널리 사용되고 있다.

스테레오 영상으로부터 변위 정보를 획득하기 위해서는 비용 값

을계산하는과정과계산된비용값을합산하는과정이필요하다. 특히

비용 값 합산 과정은 비용 값을 변위 탐색 범위에 따른 볼륨 단위로

계산할 경우 필요로 하게 되는데, 본 논문에서 적용하는 가이드 영상

필터링 또한 볼륨 단위 비용 값 계산을 수행한다. 가이드 영상 필터링

을 이용하여 비용 값을 합산할 경우 양방향 필터의 성격을 토대로 비

용값을합산하기때문에 객체의경계영역을 보존하며비용값을 합산

할 수 있다는 장점이 존재한다.

2. 제안하는 변위 값 추정 알고리즘

2.1 비용 계산 함수

변위값 생성을위한비용 계산함수로스테레오 정합에서 일반적

으로 사용되는 SAD와 영상의 기울기 정보를 사용하여 식 (1)과 같은

비용 함수를 정의하였다.
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식 (1)에서 ⍺는 초기 비용 값을 획득할 때사용되는 SAD항과 기
울기항의 가중치를 나타내며, I와 I ’은 각각 좌영상과 우영상을 의미

한다. 또한 SAD와 함께 영상의 기울기 정보를 2번째항에 추가함으로

써 영상의 객체가 갖는 기울기 정보를 변위 추정 과정에 사용하였다.

2.2 평활화 필터링을 이용한 경계영역 추출

기존에 제안된 평활화 필터링 방법들은 필터링을 수행하기 위해

높은 정확도를 갖는 참조 영상을 필요로 했으며, 양방향 필터 또는 가

이드 필터링의 경우 사용자가 지정해준 매개변수의 값에 따라 필터링

된 결과가 변하기 때문에 변수에 의존적인 문제가 발생했다.

이러한 문제를 해결하기 위해 변수에 독립적이면서 양방향 필터

의 기본적인 구조를 따르는 평활화 필터를 제안하였다. 우선, 입력 영

상에 존재하는 잡음을 제거하기 위해 가우시안 필터링을 적용하여 미

세한잡음영역을제거한다. 하지만가우시안필터링을적용할경우객

체의 경계영역과 같은 중요한 정보들도 평활화가 되기 때문에 정확한

경계영역을 추출 할 수 없게 된다. 미세한 잡음 영역을 제거하고 객체

의 경계영역과 같은 중요한 영역을 복원하기 위해 식 (2)와 같은 양방

향 필터 함수를 가우시안 필터 결과 영상에 적용한다. 식 (2)를 적용

할 경우 그림 1의 결과와 같이 가우시안 필터링이 적용된 large scale

영역은 p와 q의 값의 차이가 많이 나고, small scale의 경우 p와 q의

값의차이가매우작기때문에식 (2)의 2번째 항의영향력이줄어들어
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첫 번째 항만 남게 되어 가우시안 필터링과 동일할 결과를 갖게 된다.
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그림 1. Scale에 따른 가우시안 필터 결과(1D signal)

가우시안과 양방향 필터를 적용영상은 객체 내부의 영역은 평활

화 되어 있기 때문에 텍스처 정보는 원본 입력 영상에 비해 그림 2의

왼쪽열과같이평활화되어있는상태이다. 이 결과를기반으로 Canny

경계검출방법을이용하여객체의경계영역을추출할경우그림 2의

오른쪽 열과 같은 결과를 얻게 된다.

그림 2. Scale에 따른 가우시안 필터 결과(1D signal)

원본영상을이용하여추출한 경계영역과달리 평활화영상을사

용하여 추출한 결과에서는 객체 내부의 텍스처 영향이 많이 줄어들어

정확한 경계정보만추출된것을확인 할수있다. 추출된경계영역에

대해서만 식 (3)과 같이 다른 가중치 값을 할당하여 가이드 필터링 기

반 비용 값 합산을 수행함으로써 최종적인 변위 값을 추정할 수 있다.

본 논문에서는 추출 된 경계영역에 해당하는 화소의 변위 값 추정을

위한 비용 합산 수행 시 ⍺값은 0.7로 설정하였다.
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3. 실험 결과 및 분석

제안한 방법의 성능을 증명하기 위해 Middlebury에서 제공하는

Tsukuba, Venus, Teddy 그리고 Cones 테스트 영상을 사용하였다. 제

안한 방법을 통해 획득한 변위 결과는 그림 3에 나타나 있다. 실험 결

과는 [4]의 결과와함께비교하였으며, 결과로부터제안한 방법의변위

지도의 정확도가 높은 것을 확인할 수 있다. 이를 표 1을 통해 수치적

으로 확인할 수 있다.

그림 3. 변위 추정 결과 및 비교

표1. BPR 결과 비교

실험 영상

BPR(%)

WMF Proposed

All disc. All disc.

Tsukuba 8.49 9.13 5.31 6.10

Venus 5.22 6.11 3.28 4.39

Teddy 13.55 14.02 10.19 12.21

Cones 15.83 16.91 13.47 14.77

4. 결 론
본논문은가이드필터링을 이용하여 비용값 합산을 하는과정에

서 경계영역의 정보를 보존하기 위해 평활화 필터 기반 변위 추정 방

법을 제안하였다. 가우시안 필터와 양방향 필터를 사용함으로써 객체

내부의작은 잡음영역들을제거함과동시에 객체의 경계영역 정보는

보존 할수있게된다. 평활화된영상을통해경계검출을 수행한결과

를 사용하여적응적 가중치를사용하여 가이드필터링을 수행한다. 실

험 결과 기존의 필터를 이용한 변위 추정 방법보다 개선된 결과를 얻

게됨을 확인할 수 있었다.
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