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요약

야외에서 촬영 된 VR(Virtual Reality) 비디오는 의도하지 않은 흔들림을 동반한다. 흔들림을 포함한 VR 비디오는 사용자

에게 시각적 피로감을 주고 몰입도를 저하시키기 때문에 VR 비디오의 흔들림을 제거하는 기술은 중요하다. 본 논문에서는

촬영 과정에서 흔들림이 발생한 VR 비디오 신호를 스티칭 단계 이전에 흔들림 보정하여 안정된 360˚ 비디오를 얻을 수 있는

알고리즘을 제안한다.

1. 서론1)

VR에 대한관심과이용이 대중화 되면서 VR 관련 콘텐츠의 공급

도 증가하고 있다. 쏟아지는 다양한 콘텐츠 중에서도 VR의 현실감을

극대화하기위해야외에서촬영한역동적인화면의 VR 비디오가주류

를 이루고 있다. 하지만 역동적인 촬영 기법을 사용하였을 때 영상에

흔들림이 동반되어 나타나는 경우가 대부분이다. 영상의 흔들림은 사

용자의 만족도를 저하시키기 때문에 영상에 포함 된 흔들림을 제거하

는 기술은 필수적이다.

이미 평면 영상의 흔들림을 제거하는 기술은 오랫동안 연구되어

왔다. 때문에 평면 영상에 대한 흔들림 제거 기술은 그 종류가 다양하

고성능면에서도강력하다. 하지만 VR 영상의흔들림 제거기술은비

교적 많은 연구가 진행되지 않았다.

VR 영상은평면영상과 다른특징을가지고 있으므로 VR 비디오

의 흔들림을 제거하기 위해서는 평면 영상에 쓰이는 알고리즘이 아닌

새로운 알고리즘이 필요하다.

본 논문의 2장에서는 기존 평면 영상 흔들림 보정 기술이 VR 영

상의 흔들림 제거기술에 사용 될 수 없는 이유를 설명하고 이를바탕

으로 VR 영상의 흔들림을 제거하는 알고리즘을 제안한다. 3장에서는

VR 비디오에 알고리즘을 적용하여 실험 결과를 보여주고 4장에서 실

험 결과에 따른 결론을 정리한다.

2. 평면 영상과 VR 영상의 흔들림 제거

1) 이 논문은 2017년도 미래창조과학부의 재원으로 한국연구재단의 지

원을 받아 수행된 연구 (No. 2015R1A2A2A01006193)와 정보통신기술

진흥센터의 지원을 받아 수행된 연구 (No.2017-0-00486)의 결과물임.
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평면 2D 영상과 VR 영상은서로다른특성을가지고있기때문에

흔들림을제거하기위한알고리즘도다르게적용되어야한다. 먼저 평

면 영상의 흔들림 제거 방법을 간단히 설명하고 평면 영상의 흔들림

제거알고리즘이 VR 비디오에 적용될 수없는 이유를설명한다. 마지

막으로 위의 내용을 토대로 VR 비디오의 흔들림을 제거하기 위한 새

로운 알고리즘을 제안한다.

2.1 평면 2D 영상의 흔들림 보정

평면 영상의 흔들림 보정은 크게 세 가지 단계 (1. 카메라 움직임

추정 2. 카메라 궤적 평활화 3. 프레임 보정 )[1]로 구성된다.
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점들을 매칭하고식(1)의 변환 식을이용하여 움직임파라미터들을 계
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그에 매칭되는 현재 프레임의 특징점을 나타낸다.
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카메라 궤적 평활화 단계에서는 앞서 추정된 카메라의 움직임을

이용하여카메라의궤적을추정한다. 식(2)의 평균 필터를 이용하여 카

메라의궤적을 smoothing하면 흔들림을 제거한 카메라 궤적을 계산할

수 있다. 식(2)에서 는 시간 t일 때 카메라 궤적, 는 시간 t 일
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때 평활화된 궤적을 나타낸다. 은 smoothing 정도를 조절하는 파라

미터이다.

마지막인 프레임 보정 단계에서는 평활화 된 카메라 궤적을 이용

하여 보정파라미터들을구하고매 시간별로 주어진 보정파라미터를

이용하여 image warping 한다.

이 세 가지 단계들을 거치고 나면 흔들림이 제거된 평면 영상을

얻을 수 있다. 하지만 warping 후에는 이미지에 빈 공간이 생기게 된

다. 이 빈 공간은 시각적인 불편함을 초래하기 때문에 없애준다. 이에

두 가지 방법이 주로 사용된다. 빈 공간이 나타나지 않는 부분을

cropping 한 후 원래의 해상도로 scaling 하는 방법이 있고, image

mosaicing 하는 방법이 있다.

2.2 VR 영상에 적용 시 제한점

하나의 직사각형 평면에 모든 이미지가 보여 지는 평면 영상과

달리 VR 영상은 여러 대의 카메라가 찍은 영상들을 스티칭[3] 하여

360˚의 구 영상으로 만들어 진다. 구 영상은 여러 가지 Projection

Format으로 변환이 가능하다.

VR 영상의 흔들림 제거를 구 영상 또는 projection image 단계

에 적용하려면 파라미터를 계산하거나 적용하여 보정하는 식이 평면

영상과 다르다. 또 다른 방법은 카메라가 찍은 영상들을 각각 흔들림

제거하여 스티칭하는 것이다. 하지만 각각의 영상을 흔들림 보정하면

image warp 후에 빈 공간이 생기기 때문에 그대로 영상들을 스티칭

했을 때 스티칭 경계에서 어긋나는 현상이 발생한다.

2.3 제안하는 알고리즘

본 논문에서 제안하는 알고리즘은 VR 카메라 구조의 기하학적

인 상관관계를 이용하여, 기존의 2D 영상에 적용되는 흔들림 제거 기

술을 VR 360 비디오 영상에 알맞게 개선시킨 방법이다.

(1) 복수개 카메라의 기하학적 특성 모델링

VR 카메라 시스템을 구성하는 복수개의 카메라들 간의 기하학적

인 구조를 수학적으로 모델링한다.

(2) 흔들림 제거

각 카메라가 촬영한 영상들의 흔들림을 보정한다. 이 과정을 마치

면 흔들림이 제거된 카메라 화면들을 얻을 수 있다.

(3) 스티칭 및 랜더링

카메라화면들을 스티칭 및렌더링 하여 흔들림이 제거 된 VR 비

디오를 생성한다.

3. 실험 결과

그림 1은 기존방법으로흔들림을제거한 VR 비디오의 ERP 영상

이고, 그림 2는 제안 하는 알고리즘을 적용한 ERP 영상 이미지이다.

기존 방법은 스티칭이 어긋나고 경계면에서 빈 공간의 영향으로 검은

부분이생기는것을확인할수있다. 제안하는알고리즘을적용하여흔

들림제거한 영상은스티칭에러가발생하지 않고흔들림이제거되었

다.

그림 1. 기존 방법으로 흔들림을 제거한 결과

그림 2. 제안하는 방법으로 흔들림을 제거한 결과

4. 결론

제안하는 야외 촬영 VR 비디오의 흔들림을 제거 기술은 각각의

카메라 화면의 기하학적인 관계를 고려하여 흔들림을 보정하기 때문

에 cropping 단계에서 이미지의 boundary를 손상시키지 않는다. 이로

인해이미지 스티칭과정에서 boundary 손상에 의한에러가 나타나지

않고 흔들림 또한 제거 된 360˚ 비디오를 얻을 수 있다.
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