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요   약

본 논문에서는 2차원 동 상에서 다시  동 상을 생성하는 방법을 제안한다. 다시  동 상의 생성을 해 공

간 으로 색상 정보, 시간 으로 움직임 정보를 이용한다. 색상 정보는 객체의 정확한 외곽을 추출하기 하여 사

용된다. 색상의 동질 역을 구분하기 하여 휘도와 색차 정보를 이용하며, 움직임 정보를 구하기 하여 정합창

을 이용한 화소기반의 움직임 측을 수행한다. 다음 단계는 색상 정보와 움직임 측을 통해 얻어진 결과를 결

합한다. 움직임 측을 통해 얻은 움직임의 세기 값을 색상정보를 이용해 얻은 각 역에 할당하고 이를 깊이 값

으로 변환한다. 2차원의 입력 상과 변환되어진 깊이 정보를 통해 회 변환 과정을 거쳐 최종 으로 다시  동

상을 생성한다. 기존의 2차원 동 상의 3차원 동 상 변환과의 주  평가를 통해 효과 으로 다시  상을 

생성함을 확인 할 수 있었다.   

Key Words : 역 분할, 깊이 정보, 다시

ABSTRACT

In this paper, we propose an algorithm for generation of multi-view video from conventional 2 dimensional 

video. Color and motion information of an object are used for segmentation and from the segmented objects, 

multi-view video is generated. Especially, color information is used to extract the boundary of an object that 

is barely extracted by using motion information. To classify the homogeneous regions with color, luminance 

and chrominance components are used. A pixel-based motion estimation with a measurement window is also 

performed to obtain motion information. Then, we combine the results from motion estimation and color 

segmentation and consequently we obtain a depth information by assigning motion intensity value to each 

segmented region. Finally, we generate multi-view video by applying rotation transformation method to 2 

dimensional input images and the obtained depth information in each object. The experimental results show 

that the proposed algorithm outperforms comparing with conventional conversion methods.

Ⅰ. 서  론

HDTV, DMB 등의 기술의 발달로 인해 실감이 

증 되고 보다 나은 상 표시가 가능하게 되었다. 

이러한 기술의 발달은 고화질의 상, 어디서나 볼 

수 있는 상을 제공한다는 에서 사용자들에게 2차

원 상의 제한된 조건 속에서 최상의 서비스를 제공

한다. 하지만 인간의 끊임없는 욕구는 사용자가 화면 

속 장면에 있는 것과 같은 보다 사실 이고 실감 있

는 상을 추구하게 되었다. 이러한 욕구는 자연스럽
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게 3차원 상에 한 심의 증 로 이어졌으며 3

차원 상에 한 연구도 활발히 이루어졌다. 유럽에

서는 3DTV에 한 연구로 COST230(1992~1994) 로

젝트, PANORAMA(1995~1998), ATTEST(2002~2004)

를 수행하 으며 3DTV(2004~2009) 로젝트가 수

행되고 있다
[1][2][3]. 국내에서는 한국 자통신연구원

이 2002 FIFA 한일 월드컵을 스테 오 동 상 방

송 시스템을 구축하여 실험 방송을 하 다. 한 일

본에서는 NHK의 3차원 HDTV 로젝트 등 3차원 

련 분야에 한 다양한 연구가 진행 이며 

MPEG의 3DAV 그룹에서도 다시  동 상 부호화 

표 화 작업이 진행 이다
[4]. 

다시  상은 여러 시 에서 상을 획득하기 

때문에 시 이 한 곳에 고정되는 스테 오 상의 

단 을 극복할 수 있다. 다시  상의 시  제약을 

극복할 수 있는 특징은 3차원 상의 디스 이에

서 가장 요한 기능이다. 다시  상을 얻기 한 

방법으로는 다시  카메라를 통해 직  상을 획득

하는 방법과 Depth 카메라를 이용하는 방법이 있다.

그 에서도 다시  카메라로 상을 직  획득

하는 방법이 가장 일반 인 방법이다. 하지만 시

의 증가에 따라 데이터양이 방 해지는 단 이 있

다. 이러한 문제 을 해결하면서 효율 으로 스테

오 상이나 다시  상을 얻기 한 방법으로 

Depth 카메라를 이용한 방법이 있다. Depth 카메라

를 이용하면 RGB 텍스처 데이터와 8 비트의 깊이 

정보를 얻는다. 스테 오 상이나 다시  상을 

얻기 해서는 Depth 카메라에서 획득된 깊이 정보

를 시차 정보로 변환하고 주어진 시 에 따른 

한 스테 오 상을 합성할 수 있는 알고리즘이 필

요하다. 이런 알고리즘의 개발과 련하여 깊이 정

보의 처리  깊이 정보를 이용한 스테 오 상 

합성 기법에 한 연구가 진행되었다
[5][6][7]. 하지만 

다시  카메라와 Depth 카메라의 보 은 아직 미흡

한 편이고 컨텐츠도 부족하다. 

2D/3D 변환은 2차원 상에서 스테 오 상을 

생성하는 변환 기법으로 그 변환 방법은  Ross가 

발견한 Ross 상에 기반을 두고 있다. Ross 상

은 양안의 시간 인 지연이 입체감을 느끼게 할 수 

있다는 것이다
[8]. 2차원 상을 변환하여 3차원 

상을 생성하기 때문에 기존의 카메라나 장비, 존재

하고 있는 모든 컨텐츠를 활용 할 수 있기 때문에 

비용, 고효율의 기법이다. 하지만 기존의 기법은 

좌 상과 우 상만을 생성하여 시역을 제한하는 단

과 양안의 시간 인 지연을 통해 입체감을 형성

하기 때문에 입체감이 효과 이지가 못한 단 을 

가지고 있다.  

본 논문에서는 2차원 동 상의 역 분할을 통해 

다시  동 상으로 변환하는 방법을 제안함으로써 

기존의 2D/3D 변환이 가지고 있는 단 을 극복하

고 입체감을 향상시키고자 한다. 

본 논문의 2장에서는 기존의 2D/3D 변환 기법을 

소개하며 3장에서는 다시  동 상을 생성하기 

해 본 논문에서 제안한 방법을 설명하고, 4장에서는 

실험결과를 확인, 분석하며 5장에서 결론을 내린다.

Ⅱ. 기존의 기법

기존의 2차원 상으로부터 좌 상과 우 상의 

입체 상을 생성하기 한 방법으로는 Ross 상을 

이용한 MTD(modified time difference)방법이 사용

되어진다
[9][10][11]. 그림 1은 Ross 상을 설명하기 

한 를 보여 다. 상에서 배경이 되는 산은 고정

이 되어있으며 비행기는 좌에서 우로 이동한다. 이

때 좌 상은 재 상을 사용하고 우 상은 지연

상을 사용하면 배경이 되는 산은 스크린에 수렴

이 생기는 의 시차를 얻고 비행기는 스크린보다 

앞쪽에 수렴 이 생성되는 음의 시차를 얻는다.   

MTD 방법은 에서 설명한 Ross 상을 이용하

여 재 상과 지연 상을 사용하여 입체 상을 생

성한다. 그 기 때문에 기존의 2D/3D 변환은 효과

인 지연 상을 선택하는 기법  장면 환 과 수

직움직임과 같이 MTD기법을 용 할 수 없을 경우 

입체 상을 생성하기 한 방법을 주로 연구 하

으며 기본 인 변환의 과정은 그림 2와 같다. 

그림 2와 같이 움직임 벡터로부터 운동방향과 운

동유형을 단하며 이로부터 수평운동의 경우 재

그림 1. Ross 상
Fig. 1 Ross phenomenon
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그림 2. 입체 변환 과정
Fig. 2 3D conversion of 2D video

상과 지연 상을 사용하고 그 외의 경우는 운동

유형과 운동방향에 따른 한 변환을 통해 좌

상과 우 상을 생성한다. 

Ⅲ. 제안하는 기법

그림 3에서 앞에 있는 물체(비행기)와 뒤에 있는 

물체(비행기)가 같은 속도로 움직인다면 움직임 탐

색의 결과는 앞의 물체가 뒤의 물체에 비해 크게 

나올 것이다. 본 논문에서는 움직임의 정보가 깊이 

정보를 반 하는 하나의 요소로서 작용한다는 을 

이용한다. 한 상에서 역 분할을 통해 각 역

에 하나의 깊이 값을 부여함으로써 움직임의 세기

를 분할된 상의 깊이 값으로 변환하는 과정을 거

쳐 깊이 정보를 생성하게 된다.   

제안하는 기법은 그림 4와 같이 상의 역 분

할  움직임 측, 깊이 정보 생성, 다시  상 

생성의 3 단계로 나 어진다. 1 단계에서는 색상 

정보를 이용해 입력 상을 역 분할한다. 한 

재 상과 이  상 간의 움직임 측을 통해 움

직임의 세기를 구하게 된다. 2 단계에서는 역 분

할된 상과 움직임 정보를 이용하여 깊이정보를 

생성한다. 마지막으로 3 단계에서는 깊이정보와 입

력된 2차원 상을 회 변환을 통해 다시  상을 

생성한다. 세부과정은 다음 에서 설명한다.

그림 3. 움직임 정보의 깊이 정보 변환
Fig. 3 Transform of depth with motion vector

그림 4. 제안하는 기법의 블록도 
Fig. 4 Block diagram of proposed method

3.1 역 분할  움직임 측

본 논문에서는 역을 분할하기 하여 색상 정

보를 이용하 다. 색상 정보는 동질의 역에 한 

정보를 포함하고 있는 정보로서 색상의 유사도는 

상을 분할하기 한 척도로 사용되어진다
[12].

색상 정보를 이용한 역 분할의 목 은 객체의 외

곽을 정확하게 추출하기 함이다. 정합창(measurement 

window)을 사용한 움직임 측 시에 객체의 외곽

보다 큰 움직임 역이 구해지기 때문에 색상정보

를 이용한 역 분할 결과가 이를 보정해 주는 역

할을 한다. 

역 분할은 역 기화 단계, 역 융합(region 

merging), 최소 화소 이하의 역처리 단계로 나

어진다. 기화 단계에서는 2차원 상의 화소 각각

이 하나의 역으로 기화된다. 역 융합 단계는 

유사한 색상을 가진 역을 하나의 역으로 융합

하는 과정이다. 유사한 색상의 구분을 한 척도로 

본 논문에서는 휘도 값과 채도 값을 사용하 으며 

유사도를 비용함수(cost function)로 사용한다. Y, 

U, V 각각의 비용값은 식 (1)을 통해 구하며 이 값

이 작을수록 두 역이 비슷한 하나의 역임을 의

미한다.

{ }

{ }

{ }

( , ) ( ) ( )

( , ) ( ) ( )

( , ) ( ) ( )

Y i j i j

U i j i j

V i j i j

C R R Y R Y R

C R R U R U R

C R R V R V R

= −

= −

= −
       (1)

i
R 는 상에서 i번째 역을 의미한다. 그리고 여

기서 ( )
i

Y R 는 역 i
R 의 Y 성분의 평균값, ( )

i
U R 는 

역 i
R 의 U 성분의 평균값, ( )

i
V R 는 역 i

R 의 V 성

분의 평균값을 의미하며 ( , )
Y i j

C R R 는 역 i
R 와 j

R  

사이의 Y 성분의 비용값(cost value), ( , )
U i j

C R R , 
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( , )V i jC R R 는 역 i
R 와 jR  사이의 U, V 성분의 비용

값을 의미한다.

식 (1)과 같이 계산된 비용값이 오차보다 작다면 

두 역을 융합하는 과정이 수행된다. 식 (2)는 

역 융합 조건이다. 여기서 허용 오차값은 융합단계

에서 각 역의 화소수를 결정하는 값으로 이 값이 

커질수록 각 역의 크기도 커지며 잘못된 융합이 

발생할 수 있다. 본 논문에서는 이 값을 임의의 작

은 값(0～5)으로 설정하여 역 융합 단계에서 잘못

된 융합이 발생하지 않도록 하 다.

( , )

( , )

( , )

Y i j

U i j

V i j

C R R

C R R

C R R

< ∩

< ∩

<

허용오차

허용오차

허용오차          (2)

역의 융합과정에서 역 정보인 역의 Y, U, 

V의 값이 재설정되어진다. 식 (3)은 재설정에 한 

수식을 나타낸다.

 

11

( , ) ( , )

0 0

1
( ) ( )

( )

ji
PCPC

i i k j k

k ki j

Y R Y Y
PC PC

−
−

= =

= +

+
∑ ∑

 

11

( , ) ( , )

0 0

1
( ) ( )

( )

ji
PCPC

i i k j k

k ki j

U R U U
PC PC

−
−

= =

= +

+
∑ ∑

  

11

( , ) ( , )

0 0

1
( ) ( )

( )

ji
PCPC

i i k j k

k ki j

V R V V
PC PC

−
−

= =

= +

+
∑ ∑

  (3) 

식(3)에서 ( )
i

Y R , ( )
i

U R , ( )
i

V R 는 i번째 역의 Y, 

U, V 성분의 값을 의미한다. 한 i
P C 는 i번째 

역의 화소의 수, ( , )i k
Y , ( , )i k

U , ( , )i k
V 는 i번째 

역의 k번째 화소의 Y, U, V 값을 의미한다.

역 융합을 거치고 나면 역이 과도하게 분할

된 결과를 얻을 수 있다. 하지만 과분할

(oversegmentation) 역의 결과는 차후 과정인 

상에 깊이값을 부여하는 과정에서 오차를 발생하게 

되는 요인으로 작용한다. 마지막 3 단계는 역의 

화소수가 설정되어진 최소 화소보다 은 수의 화

소를 보유하고 있다면 수행되어진다. 먼  역에 

이웃하고 있는 모든 역과의 유사도를 비교하기 

하여 식 (4)와 같이 비용 함수를 계산한다.

( , ) ( , ) ( , ) ( , )
i j Y i j U i j V i j

C R R C R R C R R C R R= + +   (4)

그리고 각각의 역은 이웃한 역들과의 색상의 

유사도를 비용값을 가지고 비교하여 가장 작은 비

용값을 가진 역과 융합하는 과정을 정해진 최소

의 화소 이상이 될 때까지 반복한다. 

그림 5는 지 까지 역 분할 과정의 이다. 그

림 5에서 굵은 선은 역의 경계이며 각 역은 R1

에서 R23으로 명칭한다. 한 그림에서 각 역의 

표시된 수는 각 역의 유사도의 척도이며 본 논문

에서는 Y, U, V성분을 모두 사용하 으나 그림 5에

서는 하나의 성분만을 를 들어 설명한다. 기화 

단계에서는 그림 5에서와 같이 각 화소가 하나의 

역으로 기화 되며 기 유사도의 척도는 각 화소

의 화소값이 된다. 그리고 역 융합과정에서 식 (2)

를 이용하여 역의 유사도를 단하며 허용 오차가 

4로 설정 되어있으면 R1,R2,R3,R7,R8은 하나의 

역으로 융합되며 유사도의 척도는 식 (3)를 이용하여 

재설정된다. 마찬가지로 R4,R8,R9,R10,R14,R15,R16

도 하나의 역으로 융합되며 역 융합 후에 그림 

5의 역 융합결과를 얻을 수 있다. 역 융합 후 

화소 값이 임의로 설정하여 둔 최소 화소 이하의 

역이 존재 할 수 있다. 이런 과분할 결과를 제거

하기 하여 최소 화소이하의 역 처리가 필요하

다. 만약 최소 화소가 4로 설정되어 있다면 미소

역은 R12, R20가 된다. R12 역 주변의 역인 

R1, R20  식 (4)에 따라서 R12는 비용값이 작은 

R1과 융합되며 R20은 R5와 융합된다.

본 논문에서는 상에서 움직임 측을 하여 

화소 기반의 움직임 측을 한다. 화소 기반의 움직

임 측은 모든 화소가 변이를 갖는 방식으로 블록 

기반의 움직임 측보다 신뢰도 있는 세 한 움직임

그림 5. 역 분할 과정
Fig. 5 Example of segmentation
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 (a)                (b)                (c)

그림 6. 정합창 설정 : (a) 수평 움직임, (b) 수직 움직임, (c) 
일반  움직임
Fig. 6 Measurement window : (a) Vertical motion, (b) Horizontal 
motion, (c) General motion

측을 할 수 있다[13]. 화소 기반의 움직임 측을 하

기 해 찾고자 하는 화소의 주변 역의 값을 정합

창으로 사용한다. 움직임 측 과정은 탐색 범  내

에서 정합창 내의 화소의 비용값을 비교함으로써 이

루어진다.  탐색 범 내의 가장 작은 비용값을 가지

는 화소를 시간상의 정합되는 으로 간주한다. 본 

논문에서는 비용값을 해 화소가 가지는 Y값을 사

용하 다. 화소기반의 움직임 측을 정확히 하기 

해서는 정합창의 크기와 탐색 범 의 설정이 요하

다. 정합창의 크기는 정합되는 의 신뢰도를 높일 

수 있으나 정합창이 커지게 되면 계산량도 많아지고, 

상내의 객체의 외곽을 정확히 따라가기가 어렵게 

된다
[14]. 한 탐색 범 의 설정도 결과에 요한 

향을 미친다. 무 작거나 큰 탐색 범 의 설정은 잘

못된 정합 을 찾을 가능성을 크게 만든다. 한 수

평의 움직임이 있는 상에서는 수평방향으로의 탐색

범 가 정합 을 찾을 가능성을 높여주고 수직 움직

임이 있는 상에서는 수직 방향으로의 탐색 범 가 

정합 을 찾을 가능성을 높여 다. 본 논문에서는 

상의 움직임 유형에 따라 그림 6과 같이 수평방향과 

수직방향, 정방향의 탐색범 를 사용하 으며 이 설

정은 상의 체 인 움직임을 얻기 하여 16×16

블록으로 기움직임을 구하 다. 한 이 기 움직

임에 기반하여 탐색 범 를 설정하 고 정합창은 움

직임 유형에 따라 10×5, 5×10, 8×8로 설정하 다. 

그림 6에서 사각형 역은 탐색범 의 한 로 (a)는 

수평방향 움직임으로 수평방향 탐색을 요시하며, 

(b),(c)는 각각 수직방향, 일반 인 움직임의 탐색을 

나타낸 것이다.

3.2 깊이 정보 생성

지 까지의 과정은 역 분할과 움직임 측을 

한 과정이었다. 이제 움직임 값을 깊이 정보로 변

환하기 하여 식 (5)의 과정을 거친다. 

( , )
x y

D x y Motion Motion= +       (5)

그림 7. 움직임 추정  깊이 정보 생성 
Fig. 7 Motion estimation and depth map generation

여기서 ( , )D x y 는 화소 x, y의 깊이값이다. 그리

고 x
Motion 는 x 방향으로의 움직임 크기(intensity)이

고, y
Motion 는 y 방향으로의 움직임 크기이다.

( , )D x y 는 많은 오차값을 가지고 있고 한 역 

내에서 화소들 간에 편차가 크기 때문에 다음 과정

의 처리가 필요하다. 본 논문에서는 구한 ( , )D x y 에 

해 역내의 화소들의 깊이값 평균을 구해서 한 

역 내에서는 같은 값을 가지도록 한다. 이 과정을 

식 (6)에 나타내었다.

1

0

1
( ) ( )

m n

i

k

D R D k
m n

× −

=

=

×

∑
         (6)

식 (6)에서 ( )
i

D R 는 m n×  화소를 가진 i 번

째 역에서의 깊이값을 의미하며 ( )D k 는 역의 

k 번째 화소의 깊이값이다.

상에서 물체나 카메라의 움직임은 일정하지가 

않다. 그 기 때문에  과정의 결과를 깊이 정보로 

사용하게 되면 다른 시 의 상을 생성하 을 경

우 상이 끊기는 느낌을 받게 되거나 상이 깨지

는 것 같이 느끼게 된다. 와 같은 상을 방지하

기 해 본 논문에서는 과거 상과 미래 상 그

리고 재 상의 깊이값의 평균값을 취하게 된다. 

그림 7은 지 까지의 움직임 추정  깊이 정보를 

생성하기 한 과정을 나타낸 블록도이다.

3.3 다시  상 생성

그림 8은 디스 이 장치를 바라보는 찰자의 

치를 나타낸다. 

찰자의 치 이동에 따른 각을 θ라 하면 새로

운 치의 카메라에 투 되는 상은 θ만큼 회

된다. θ만큼 회 된 상 화소의 치는 다음 식 

(7)에 의해서 결정된다
[15].  
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그림 8. 디스 이 장치를 바라보는 찰자의 치 
Fig. 8 Multiple view points

( )

x x

y R y

z z

θ

θ

θ

θ

⎡ ⎤ ⎡ ⎤
⎢ ⎥ ⎢ ⎥=⎢ ⎥ ⎢ ⎥
⎢ ⎥ ⎢ ⎥⎣ ⎦ ⎣ ⎦            (7)

여기서 ( , , )x y z
θ θ θ 는 θ도 회 된 상의 좌표, 

( , , )x y z 는 원 상의 좌표를 의미한다. ( )R θ 는 

식 (8)의 회  변환 행렬이다. 

cos 0 sin

( ) 0 1 0

sin 0 cos

R

θ θ

θ

θ θ

−⎡ ⎤
⎢ ⎥= ⎢ ⎥
⎢ ⎥⎣ ⎦           (8)

깊이 상 기반의 상생성 시 한 시 의 텍스쳐 

상을 사용하여 가려진 역을 처리하기 때문에 

가려진 역을 처리하기에 어려움이 있다. 일반 으

로 이러한 가려진 역을 처리하는 방법으로는 배

경과 경사이의 선형보간법(Linear interpolation of 

foreground and background)과 배경색의 외삽법

(background color extrapolation)의 방법이 사용되

며 본 논문에서는 가려진 역의 처리를 하여 선

형보간법을 사용하 다. 

Ⅳ. 실험 결과  분석

실험으로 역분할, 움직임 측  깊이 정보 

생성의 각 과정과 생성되어진 깊이 정보를 이용한 

다시  상 생성 결과를 분석한다. 그림 9는 역

(a)

(b)

그림 9. 수평, 수직 움직임 상의 역분할 결과 상 :
(a) 최소화소 용 이  상  (b) 최소화소 용 이후 상
Fig. 9 Segmentation result of vertical and horizontal motion 
image : (a) Before small region process,(b) After small 
region process 

 

분할 결과 상이다. 그림 9(a)는 최소 화소 용 

이 의 수평 움직임과 수직 움직임의 결과 상으

로 비용함수만을 계산한 역 융합의 결과이다. 그

림 9(a) 상에서 쪽 하늘 역은 거의 하나의 

역으로 융합되었고 아래쪽의 복잡도가 높은 역은 

많은 미소 역이 존재하는 것을 알 수 있다. 한 

그림 9(b)의 경우에도 복잡한 나무의 잎과 같은 부

분은 많은 미소 역이 존재 하고 있는 것을 확인 

할 수 있다. 그림 9(a)와 같은 결과는 미소 역이 

존재하기 때문에 역 분할 결과로는 부 합하다. 

그림 9(b)는 최소 화소의 설정을 통해서 미소 역

을 일정수  이상으로 융합한 결과이다. 그림 9를 

통해서 상에서 유사한 색상의 역이 하나의 

역으로 융합 된 것을 확인 할 수 있다. 

다음 과정은 재 상과 과거 상의 화소 기반 

움직임 측이다. 그림 10는 움직임 측 결과이다. 

본 논문에서 수평 움직임이 있는 상에서는 10×10

의 정합창과 10×2의 탐색범 를 설정하 고 수직 

움직임이 있는 상에서는 10×10의 정합창과 3×10

의 탐색범 를 설정하 다.

(a)                        (b)

그림 10. 움직임 축 결과 : (a) 수평 움직임 상, (b) 
수직 움직임 상
Fig. 10 Motion estimation results :
(a) Horizontal motion image, (b) Vertical motion image
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(a)                         (b)

(c)                       (d)

그림 11. 깊이값 결과: (a) 1번 임, (b) 2번 임, (c) 3
번 임          
(d) 4번 임 
Fig. 11 Depth map images : (a) 1st frame, (b) 2nd frame, 
(c) 3rd frame, (d) 4th frame

그림 12. 평균값이 부여된 결과
Fig. 12 Final depth map images

움직임 측 후 결과를 깊이값으로 변환한다. 그

림 9(b)와 그림 10의 결과로부터 그림 11의 결과

상을 얻는다. 그림 11은 그림 7의 역 분할된 

역에 그림 9의 움직임 측의 결과값의 평균값을 

계산한 결과이다.

그림 11은 잡음이 있고, 특히 그림 11(c)와 같이 

카메라나 물체의 움직임 크기의 변화, 움직임 측

의 오차로 인해 불연속 인 결과를 얻게 된다. 

본 논문에서는 그림 11과 같이 연속된 상에서 

변화가 큰 임의 문제를 처리하기 해 재 

상과 과거, 미래 상과의 평균값을 사용한다. 그림 

12은 그림 10의 3, 4번 임의 결과 상이다.

그림 13은 그림 12의 깊이 상과 입력 상을 회

 변환하여 얻은 9 시  상이다. 

그림 14는 9 시  상  -4도 상과 +4도 

상의 차 상으로 앞으로 나와 있는 부분에 시차가 

크게 용된 것을 확인할 수 있다.

기존의 기법과의 비교를 해서 기존의 2D/3D 

 

그림 13. 깊이 상과 입력 상을 회  변환하여 얻은 9 시
 상(-4도～+4도 상)

Fig. 13 Generation of nine view images(-4 degree～+4 degree)

변환의 결과와 주  평가를 진행하 다. 

주  평가를 하여 DSCQS 방법을 이용하여 

입체감에 한 평가를 했다[16]. 기존의 기법으로
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그림 14. -4도 +4도 상의 차 상
Fig. 14. Difference between -4 degree and +4 degree image

그림 15. 주  평가 방법
Fig. 15 Subjective assessment of the quality 

표 1. 주  평가 결과
Table 1. Result of subjective assessment

기존의 기법 제안한 기법

평가 Pair(58) Good(70)

생성된 입체 상과 제안한 방법으로 생성된 다시  

상  0도 상과 +1도 상을 사용하여 생성된 

입체 상을 비교 하 다. 평가 방법으로는 그림 15

와 같이 평가자에게 기존의 기법과 제안한 기법으

로 생성된 상을 순차 으로 두 번 보여 다. 그

리고 두 번째로 상을 보면서 평가자는 평가를 하

게된다. 15명의 평가자가 평가를 했으며 테스트 

상으로는  결과 상을 사용하여 각각 120frame 

총 480frame을 사용하 다. 기존의 기법과 제안한 

기법의 순서는 무작 로 설정하 으며 순서를 바꿔

가며 총 3회의 평가를 하 다. 

각 구간별 시간은 T1, T2, T3 각각 6 , 3 , 5

이다.

평가 결과는 Excellent, Good, Fair, Poor, Bad의 

5등 으로 이루어 졌으며 이를 0～100의 수로 환

산하여 평가 하 다. 평가 결과는 아래 표1과 같으

며 기존의 기법에 비해 제안한 기법의 입체효과가 

우수함을 알 수 있다. 이러한 결과는 기존의 기법이 

수평의 움직임에서는 높은 입체감이 있지만 그 이

외의 움직임에서는 입체효과가 낮기 때문이라고 분

석된다. 

Ⅴ. 결론  향후 연구 방향

3차원 비디오의 획득  처리기술은 아직 보편화 

되지 않은 기술로써 통신, 방송, 의료, 교육, 군사 

훈련, 게임 등의 다양한 응용 가능성을 가지고 있는 

분야로 심을 받고 있다. 본 논문에서 제안한 역 

분할을 통한 2차원 동 상의 다시  동 상 생성 

기법은 이런 심을 반 한 결과라고 할 수 있다. 

단일 시 의 상으로부터 깊이 정보를 얻고 이

로부터 가상 시 의 상을 생성하는 것은 매우 어

려운 연구이다. 하지만 다시  카메라나 Depth 카

메라가 보 되지 않은 상황과 재 2차원 상의 

컨텐츠를 활용하기 해서는 꼭 필요한 연구이다. 

본 논문에서는 다시  동 상의 생성을 해 

역 분할과 움직임 측을 하 으며 움직임 정보가 

깊이 정보를 반 하는 정보로 사용될 수 있다는 

을 이용하여 움직임 측의 결과를 깊이 정보로 변

환하 다. 한 단일 시 의 움직임 정보를 깊이 정

보로 변환하는 과정에서 움직임을 사용함으로써 생

길 수 있는 깊이 정보의 변화가 심한 문제 을 

재 상의 시간  주변 상의 깊이 값을 사용하여 

해결할 수 있었다. 

하지만 단일시 의 상에서 깊이 정보를 획득하

기 해서는 본 논문의 움직임 정보 이외의 다른 단

서를 활용하는 기법의 연구가 필요하다. 한 본 논

문의 기법  역분할 기법은 상 색상의 동질성

(homogeneity)과 강직성(rigidity)에 민감하기 때문에 

이에 강인한 기법과 단일시 으로부터 가상의 시  

생성 시 발생하는 가려진 역의 처리에 한 연구

는 향후 더욱 연구 되어져야 하는 연구 분야이다. 
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