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요약

본 논문에서는 부분 홀로그램의 중심점과 카메라의 이동에 따라 생성되는 시점 영상들의 상관성을 분석하였다. 같은 기준

에서의 실험을 위하여, 물체의 실제 크기 및 시점간 거리 등의파라미터를 조정하였으며, 카메라의 수평이동과 부분홀로그램

의 중심점이 좌, 우로 이동된 결과를 생성하는 실험을 진행하였다. 결과를 기반으로, 서로 다른 광학계와 생성방법을 통하여

생성된 임의의 시점 영상들의 상관성을 분석한다.

1. 서론

아날로그 홀로그램에서는 불가능한 편집, 합성이 가능하고, 압축

과 전송이 가능한 디지털 홀로그램은 대부분의 홀로그램 연구에 사용

되고 있는 추세이다. 디지털 홀로그램을 생성하는 다양한 방법 중, 컴

퓨터 생성 홀로그램(CGH)을 사용하여 다양한 연구가 이루어지고 있

다. 그 중에는홀로그램을부분홀로그램으로잘라내었을때그중심점

을 달리하여 생성한 임의시점에서의 홀로그램 영상으로 스테레오스코

픽 영상을 생성하는 연구가 있었다[1].

본 논문에서는 부분 홀로그램을 이용한 임의의 시점 영상과 하나

의 이미지만으로 생성한스테레오 영상에 대한 상관성분석을 위하여,

관련 이론을 2절에서 설명하고, 3절에서는 진행한 실험에대하여 자세

히 서술하고, 5절에서 결론을 맺는다.

2. 스테레오 영상 생성 방법

그림 1(a)는 스테레오 영상을 획득하기 위한 카메라의 구조를 나

타냈고, 그림 1(b)는 홀로그램을 부분 홀로그램으로 잘라내었을 때 복

원되는 구조를 나타냈다.

그림 1(a)는 일정거리만큼떨어진곳에서물체와수평한방향으로

카메라가 왼쪽과 오른쪽에 있을 때의 구조이며, 과 는 각 시점

에서 영상을 획득하는 카메라이다. 는 기준이 되는 카메라의 위치

가 , 임의의 시점 카메라를 라고 할 때 과  사이의 거리

이다.

그림1(b)는 부분 홀로그램 중심점을 좌, 우로 옮겨서 재생하는 것

에대한 구조이다. 여기서, 는 전체홀로그램의 중심점과부분 홀로

그램의 중심점간의 거리이다.

그림 1(a)와 같이카메라의 위치에 따른 시점 영상을 하나의 이미

지만으로 생성하려면, 영상의 좌표를 실제좌표로투영하고 임의의 시

점에서의 영상 좌표로 재투영 시켜야한다. 이것은 카메라의 파라미터

와 깊이정보를 기반으로식(1)과 같이 수학적으로 모델링이 가능하다

[2].

(a)

(b)

그림 1. 스테레오 영상 생성을 위한 (a) 카메라와 (b) 부분 홀로그램

의 구조

Figure 1. structure for stereo image generation of (a) Camera and

(b) Partial hologram
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 는영상에서의 2차원 좌표이고,   는영상 좌표가 가상

의공간에투영된실제 좌표이다. K는 카메라의초점거리와주점의 파

라미터를 포함하는 내부행렬이며, 은 카메라의 회전 행렬이고, 는

카메라의이동벡터이다. 카메라의수평이동에따른다른시점의영상

을 획득하려면, 수평 이동에 해당하는 파라미터 를 조절해야 한다.










  
















 











  

  
  

  











  
  
  

  















(1)

   ×  (2)

같은 시점의 카메라 영상과 홀로그램의 복원영상을 획득하기 위

해 물체나 거리 등의 환경이나 조건이 같을 경우 와 가 같아야

한다. 는 에 따른 물리적 거리이므로, 를 식 (2)를 통하여 물

리적 거리로 나타낼 수 있다. 는홀로그램의 화소크기이며, 는

이동한 픽셀 수이다.

3. 실험 및 결과

표 1과 2는 각각 카메라의시점이동과 부분홀로그램을위한 파라

미터로, 물리적인 객체의 크기는 20cm×20cm×25.5cm로 동일하게

하였다. 부분 홀로그램의 중심점 이동거리와 카메라 위치의 이동거리

는 총 62.496mm 이며, 0.992mm마다 결과를 확인하였다. 그림 2는 가

장 왼쪽에서의 시점을 기준으로, 우측 방향의 각각 9.92mm, 19.84mm,

29.76mm, 39.68mm, 49.6mm, 59.52mm만큼 거리에서의 결과이다. 그

림 1(a)와 (b)는 각각 카메라 영상과 부분 홀로그램의 복원 영상으로

양쪽모두시차가발생하였고, 서로 다른광학계임에도그결과가거의

유사함을 볼 수 있다.

Camera Translation

Focal length 1000

Distance(Minimum∼Maximum) 1∼1.255

표 1. 카메라 수평 이동을 위한 파라미터.

Table 2. Parameters for translation of camera

Hologram

Hologram size 16384×16384

Hologram pixel pitch 4

Object space pitch (x, y, z) 1000

Partial hologram size 512×512

Minimum distance 1

Maximum depth 255

표 2. 홀로그램을 위한 파라미터.

Table 2. Parameters for hologram

(a) (b)

그림 4. (a) 부분 홀로그램의 중심점과 (b) 카메라의 이동에 따른 결

과

Figure 2. Results according to translation of (a) Parameters

hologram of central point and (b) Camera
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4. 결론

본 논문에서는 부분 홀로그램의 중심점 이동과 카메라의 수평이

동에 따라 생성된 시점들을 비교하였다.  조절에 의한 카메라 이동

과 부분 홀로그램의 중심점 이동에 따른 결과가 서로 유사하다는 것

을 알 수 있었다. 이를 통하여, 홀로그램 스테레오스코픽 영상의 서비

스 위한 조건 및 환경과 생성에 대한 연구에서 도움이 될 것이라고 기

대된다.
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