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Abstract

  This paper proposes a algorithm that generate the intermediate 

scene from the stereo image. 

  This system based on mesh representation method, and segmented 

objects which ar calculated from triangles the pro proposed algorithm 

is composed of two steps. One is triangle grouping using gestalt 

theory, and the other is disparity estimation using average disparity of 

segmented object. We make an experiment on the proposed algorithm 

with some stereo images and obtain good quality disparity map for 

intermediate scenes.

I. 서론

스테레오 매칭 기술은 컴퓨터 비전 분야의 중요한 연구 분야이

다. 스테레오 매칭 기술을 이용하면 영상의 시차 정보를 구할 수 있

다[3]. 

일반적으로 시차지도를 구하는 방법으로는 크게 지역 기반 방법

(Local method)와 전역 방법(Global Method)로 나눌 수 있다. 첫 

번째, 지역 기반 방법은 주어진 픽셀을 중심으로 하는 탐색 윈도우

를 설정하여 탐색 영역을 따라 Block Matching Algorithm 이나 

Correlation 방법을 이용, 에러의 값이 최소가 되는 지점을 최종 시

차로 정의 하는 방법이다. 이런 지역 기반 방법은 매우 빠르고 간편

하게 구현할 수 있지만 영상의 색상 값의 변화가 거의 없는 동질 

영역(Homogeneous Region)에서는 심각한 에러가 존재하며 블록 

단위로 시차를 구할 대 블록 안의 시차를 모두 동일하게 가정하기 

때문에 생기는 블록킹 이펙터가 존재한다. 두 번째, 전역 방법은 지

역 기반으로 구한 초기 시차 지도를 기반으로 주위 픽셀의 시차를 

참조하면서 확률적으로 시차를 구하는 방법이다. 초기 시차 값을 

주위 시차 성분과 다양한 변수를 통해 정의되는 함수를 이용하여 

보정해 나가는 방법이 이다. 전역 알고리즘은 비교적 정확하고 조

밀한 시차를 측정할 수 있지만, 계산 비용이 너무 크다는 단점이 있

다. 또한 동질 영역에서의 비효율적인 반복 계산과 초기 시차 지도

에 민감하다는 단점이 있다. 

본 논문에서는 시차의 불연속 지점의 시차 이중성을 해결하기 

위하여 삼각 망 기반 시차 계산 방식[1]과 Gestalt theory 를 이용한 

물체별 세그먼트 방식의 시차 계산 방법을 제안한다. 동일 물체는 

비슷한 시차를 가진다는 가정아래 영상의 특징 점을 중심으로 삼각

망을 구성하여 Gestalt theory를 이용한 Weight 함수[2]으로 그룹

핑 영역을 설정하고 그룹핑 영역간의 평균시차를 통해 시차가 먼 

영역부터 Disparity map을 찾아 순차적으로 렌더링 한다.

그림 1 System block diagram

II. 본론

2.1 특징 점 추출

 영상의 특징 점은 픽셀의 변화 즉 색상 변화도 값을 이용하여 
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추출한다. 특징 점을 일정한 간격을 두고 추출하기 위해 영상을 

M by M 단위로 나눈 뒤 각 블록 B 안에서  값

이 보다 클 때 해당 점을 특징 점으로 설정한다.

  

   ⊗ 
   ⊗ 
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2.2 삼각망 그룹핑

 본 논문에서 제시한 방법의 가장 중점이 되는 부분은 삼각망 간

의 그룹핑 이다. 같은 오브젝트 내부 삼각망들은 비슷한 시차(7)

와 유사한 색감(5), 기하학적 거리(6)등에서 유사성을 가지게 되

므로 특징 점을 연결하여 독립적 형태를 구성하는 삼각망 간에 

유사도를 Weight 함수(8)[2]를 통해 동일 오브젝트를 구분해 낸

다. 이때 삼각망 간의 유사도 측정을 위해 삼각망의 대표 점을 

추출하게 되는데 이 대표 점은 삼각망 내부에 하나 밖에 없고 그 

삼각망의 특징을 가장 잘 나타낼 수 있는 무게중심(4)을 이용한

다.

   

   

               (4)

 
 

   
   

          (5)

 
 

   
                    (6)

                                (7)

  

 

 

             (8)

 삼각망 그룹핑을 통해 유사성을 가지는 동일 오브젝트로 영상

을 구분할 경우 시차가 다른 두 오브젝트의 겹침으로 인해 생기

는 시차의 불연속 지점에 단 한가지의 시차만을 정의하게 됨으

로서 시차의 이중성 문제를 해결 할 수 있게 된다.

2.3 그룹별 시차 정의 및 정렬

 최종 삼각망 그룹핑이 끝나면 그룹별 특징 점의 평균시차 정의

를 통해 각각의 오브젝트를 시차 순으로 정렬 한다. 이렇게 하는 

이유는 시차가 작은 오브젝트부터 렌더링 함으로써 중간 영상 

생성 시 겹쳐지는 영역에 대한 처리를 하기 위함이다. 

Ⅲ. 실험 결과

본 논문은 제안한 알고리즘을 실험하기 위해 Tsukba dataset

(그림2(a))를 사용했다. 그림 2(b)는 삼각망으로 구성된 영상의 일

부 오브젝트부분의 그룹핑 결과이다. 그림2(c)는 시차의 불연속 부

분에서의 이중 시차 정의를 피하기 위해 그룹핑 된 오브젝트를 추

출한 영상이다. 그림2(d)는 추출된 영역의 disparity 결과이다.  그

림 (e)는 그룹별 정렬을 통해 disparity를 찾아낸 최종 결과이다. 

 
       (a)                  (b)

 
       (c)                  (d)

  

       (e)                  (f)

그림 2. (a) Tsukba Data set : Left image (b) triangulation segmented image 

       (c) Extracted Segment image (d) disparity map of segment region 

       (e) result image (f) ground truth

Ⅳ. 결론

본 논문에서는 삼각망 방법과 삼각망 그룹핑을 이용한 스테레오 

매칭 기법을 제안하였다. 삼각망 기법을 통해 영상을 물체  단위를 

나눈 후 동일 특성을 가지는 삼각망을 그룹화 하여 오브젝트별로 

구분해 시차의 이중성을 해결하였다. 또한 그룹별 평균시차의 차이

로 인한 이미지 변환 시 가려짐 영역에 대한 추출도 가능하게 되었

다. 앞으로 삼각망 기법과 오브젝트별 세그먼트에 대한 hybrid기법 

연구를 통해 더 정확하면서 빠른 결과를 얻을 수 있는 방법에 대한 

연구가 계속 되어야 할 것이다.
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