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요   약 
 

본 논문에서는 스테레오스코픽 영상 및 깊이 프레임 오류 은닉 알고리즘을 제안한다. i) 좌측 컬러 프레임 
오류 발생시 시간적 상관관계를 이용하여 프레임을 복원한다. iii) 우측 컬러 프레임 오류 발생시 깊이 정보 및 

DIBR 기법을 이용하여 좌∙우 시점간의 매칭 픽셀을 예측하고, 매칭된 픽셀의 움직임 벡터 및 밝기 차이를 

이용하여 프레임을 복원한다. iii) 좌측 깊이 프레임과 iv) 우측 깊이 프레임의 오류 발생시 좌∙우측 컬러 

프레임의 움직임 벡터를 이용하여 손실된 프레임을 복원한다. 컴퓨터 모의 실험을 통해 제안하는 알고리즘의 
스테레오스코픽 컬러 및 깊이 프레임 오류 복원 성능을 확인한다. 

 
1. 서론 

 
최근 3 차원 입체 영화 산업의 성공과 함께, 3 차원 영상 

신호에 대한 연구가 활발히 진행되고 있다. 스테레오스코픽 
영상은 양안시차에 의한 입체시 (stereopsis)를 통해 입체감을 
제공하나 고정된 시점으로 인해 입체감이 제한되는 단점이 
있다. 여러시점의 영상을 제공함으로써 시점에 따른 운동시차 
(motion parallax)를 통해 보다 역동적인 입체감을 제공할 수 
있다. 이를 위해 2~3 시점의 컬러 영상과 깊이 정보를 동시에 
전송하는 시점 영상 및 깊이 정보 전송 (multi-view+depth, 
MV+D) 포맷이 제안되었다 [1]. 

비디오 통신 중 채널오류로 인한 패킷 손실이 발생하게 
되고 [2], 프레임 전체가 단일 패킷으로 전송될 경우, 패킷 
손실은 프레임 손실로 이어지게 된다. 따라서 오류 은닉 기법 
개발이 필수적이다. 기존 단일 또는 다시점 영상에 대한 오류 
은닉 기법 연구가 활발히 진행되는데 비하여 MV+D 포맷의 
오류 은닉 연구는 전무한 상황이다. 이에 본 논문에서는 
MV+D 포맷의 프레임 오류 은닉 기법을 제안한다.  

본 논문의 구성은 다음과 같다. 2 절에서는 MV+D 포맷의 
예측 구조에 대해서 설명한 후, 3 절에서는 제안하는 프레임 
오류 은닉 기법을 설명한다. 4 절에서는 컴퓨터 모의 실험을 
통해 제안하는 프레임 오류 은닉 기법의 성능을 확인하고, 
마지막으로 5 절에서 본 논문에 대한 결론을 맺는다.1 

                                                           
이 논문은 서울시 산학연 협력사업(No. ST090818)과 지식경제부 및 정
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그림 1. 스테레오스코픽 비디오 및 깊이 정보의 예측구조. 

 
2. 예측 구조 

 
본 연구에서는 그림 1과 같이 스테레오스코픽 영상과 

깊이 정보를 독립적으로 예측한다. 좌측 컬러 및 깊이 프레임은 
시간적 상관관계를 이용한 움직임 예측/보상 기법에 의해 
예측된다. 반면, 우측 컬러 및 깊이 프레임은 움직임 예측/보상 
기법과 함께 시점간 상관관계를 이용한 디스패리티 예측/보상 
기법에 의해 예측된다. 따라서 좌측 컬러 프레임에서 오류가 
발생할 경우, 우측 컬러 프레임으로 오류 전파가 발생하지만 
깊이 프레임으로 오류 전파는 발생하지 않는다. 우측 컬러 
프레임에서 오류가 발생할 경우 오류 전파는 우측 시점으로 
제한된다. 이는 깊이 프레임도 동일하다.  
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그림 2. (a) 좌측 컬러 프레임 복원과 (b) 우측 컬러 프레

임 복원의 예 

 
3. 제안하는 프레임 오류 은닉 알고리즘 

 
3.1 좌측 컬러 프레임 오류 은닉 알고리즘 

그림 2.(a)는 좌측 컬러 프레임 오류 복원을 위한 움직임 
벡터 외삽을 나타낸다. 이전 컬러 프레임으로부터 오류 
프레임으로 움직임 벡터를 외삽한다. 외삽된 움직임 벡터를 
이용하여 이전 프레임으로부터 오류 프레임을 복원한다. 
 

3.2 우측 컬러 프레임 오류 은닉 알고리즘 
우측 컬러 프레임 오류 복원을 위해, 우측 깊이 프레임 

정보와 DIBR 기법 [3]을 이용하여 우측 시점으로부터 좌측 
시점으로의 매칭 픽셀을 예측한다. 매칭 픽셀은 동일한 객체를 
나타내기 때문에 동일한 움직임 벡터 및 밝기 정보를 갖는다 

[4]. 따라서 우측 시점 픽셀 p 의 움직임 벡터 mv ( , )r

C
t p 는 

그림 2.(b)와 같이 예측 되며, 밝기 변화는 다음과 같이 
예측된다. 
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예측된 움직임 벡터 및 밝기 변화정보를 이용하여 이전 
프레임으로부터 우측 컬러 프레임을 복원한다. 
 

3.3 좌∙우측 깊이 프레임 오류 은닉 알고리즘 
깊이 프레임은 컬러 프레임과 달리 공간적 상관관계가 

매우 크며 시간적 상관관계가 불규칙하다. 따라서 깊이 
프레임의 시간적 상관관계 대신 깊이 프레임과 컬러 프레임의 
움직임 벡터 유사성을 고려한다. 좌측 또는 우측 깊이 프레임 
오류 발생시 좌측 또는 우측 컬러 프레임의 움직임 벡터를 
이용하여 이전 깊이 프레임으로부터 오류 프레임을 복원한다. 

 

4. 실험 결과 
 

제안하는 프레임 오류 은닉 알고리즘의 성능 평가를 위해 
‘ Balloons’ 와 ‘ Kendo’ 영상을 사용하였으며, DERS 를 
이용하여 추출된 깊이 정보를 사용하였다. 각 영상을 JMVC 
6.0 으로 부호화하였으며, 컬러 또는 깊이 프레임에 10%의 
프레임 오류를 임의로 인가하였다. 오류 발생 위치에 따른 성능 
차이를 최소화하기 위해 10 개의 서로 다른 오류 패턴에 대해 
실험을 수행하고 영상 전체의 평균 PSNR 을 측정하여 성능 
비교를 수행하였다. 또한 깊이 프레임 복원 성능 평가를 위해 
복원된 깊이 프레임을 이용하여 가상 시점을 합성하고 합성된 
프레임의 PSNR 을 측정하였다. 

 

표 1 모든 프레임 및 가상 시점 합성 프레임의  
평균 PSNR 성능 비교 
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영상 
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MV sharing 기법 [5]에 대하여 동일한 실험을 수행하고 
제안하는 알고리즘과 성능 비교를 수행하였다. 표 1은 
실험영상의 모든 프레임과 가상 시점 합성 프레임의 평균 
PSNR 을 나타낸다. 표 1에서 보듯이, 제안하는 알고리즘이 
기존 MV sharing 기법보다 약 0.1 ~ 5.6 dB 높은 프레임 복원 
성능을 보였으며, 가상 시점 합성 결과에서도 약 2.0 dB 높은 
PSNR 성능을 보였다. 
 

5. 결론 
 

본 논문에서는 스테레오스코픽 영상 및 깊이 프레임의 
효과적인 오류 은닉 알고리즘을 제안하였다. 좌측 컬러 프레임 
오류 은닉을 위한 움직임 벡터 외삽 기법을 제안하였다. 우측 
컬러 프레임 오류 은닉을 위해, DIBR 기법을 적용하여 매칭 
픽셀을 예측하고, 매칭 픽셀간의 움직임 벡터 및 밝기 변화의 
유사성을 이용한 프레임 복원 기법을 제안하였다. 마지막으로 
좌측 또는 우측 깊이 프레임 오류 은닉을 위해, 깊이 프레임과 
컬러 프레임간의 움직임 벡터 유사성을 이용한 복원기법을 
제안하였다. 컴퓨터 모의 실험을 통해 제안하는 알고리즘의 
효과적인 스테레오스코픽 영상 및 깊이 프레임 오류 은닉 
성능을 확인할 수 있었다. 
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