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요 약

본 논문에서는 depth layer partition을 이용한 2D 동영상의 자동 3D 변환 기법을 제안한다. 제안하는 기법에서는 먼저 2D 동영상

의 장면 전환점을 검출하여 각각의 프레임 그룹을 설정하여 움직임 연산 과정에서의 오류 확산을 방지하여 깊이맵(depth map) 생성과

정에서 오차를 줄여준다. 깊이정보는 두 가지 방법으로 생성되는데 하나는 영역 분할과 움직임 정보를 이용하여 깊이맵을 추출하는 것

이고 다른 하나는 에지 방향성 히스토그램(edge directional histogram)을 이용하는 방법이다. 제안하는 기법에서는 객체와 배경을 분리

하는 depth layer partition 과정을 수행한 후 생성된 두 개의 깊이맵을 원 영상에 최적이 되도록 병합하게 된다. 제안된 기법으로 신뢰

도 높은 깊이맵과 결과 영상을 생성할 수 있다는 것을 다양한 실험 결과를 통해 알 수 있다.  

Abstract

In this paper, we propose a 3D conversion algorithm of 2D video using depth layer partition method. In the proposed algorithm, 
we first set frame groups using cut detection algorithm. Each divided frame groups will reduce the possibility of error propagation 
in the process of motion estimation. Depth image generation is the core technique in 2D/3D conversion algorithm. Therefore, we 
use two depth map generation algorithms. In the first, segmentation and motion information are used, and in the other, edge 
directional histogram is used. After applying depth layer partition algorithm which separates objects(foreground) and the background 
from the original image, the extracted two depth maps are properly merged. Through experiments, we verify that the proposed 
algorithm generates reliable depth map and good conversion results.

Keywords : 2D/3D conversion, 3D conversion, 2D video, segmentation, motion information, depth layer partition, depth 
map generation

Ⅰ. 서 론

영화아바타개봉 이후 최근 3D 콘텐츠에 대한 관심

이 매우 높아지고 있고, 3D 미디어가 방송, 게임, 엔터테인

먼트 등 다양한 분야에서 서비스되는 등 큰 관심을 받고

있다. 삼성, LG, 파나소닉 등의 TV 제작사들도 다양한 종

류의 3D 기능이 탑재된 TV를 출시하고, 노트북, 디지털

카메라 등 다양한 개인용 3D 기기도 보급되고 있다. 따라

서 3D 콘텐츠에 대한 수요는 앞으로 계속 증가할 것으로

예측되지만 공급은 그에 비해 매우 부족한 것이 현실이다. 
초기 투자비용 때문에 3D 콘텐츠 제작비용이 아직 고가인
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편이며, 이런 현상은 당분간 계속될 것으로 전망된다. 3D 
콘텐츠의 공급 부족 문제를 해결할 수 있는 방법 중의 하

나가 기존의 2D 콘텐츠를 3D 입체 형태로 변환하는 방법

이다. 3D 변환 기법은 여러 가지가 있지만 크게 수동기법

과 자동기법 두 가지로 분류할 수 있다. 물론 모두 3D 카
메라를 이용하여 직접 제작하는 것보다는 비용을 절감할

수 있으며 특히 자동 기법인 경우 비용과 시간을 많이 절

약할 수 있다. 하지만 변환의 한계성으로 인한 성능 부족

이 문제로 지적되고 있다. 
3D 변환 연구는 90년대부터 지금까지 활발히 진행되고

있다. 자동 변환기술은 기본적으로 Ross 현상에 기반을 두

고 있다. Ross 현상은 정신물리학 이론으로써 양안의 시간

적인 지연이 입체감을 느끼는 원인이 된다는 것이다
[1]. 많

은 변환기법들이 제안되었으며 대표적인 자동변환 기법으

로는 T. Okino의 MTD(modified time difference) 기법
[2], 

Y. Matsumoto의 운동 시차(motion parallax)를 이용한 스테

레오 동영상 변환기법
[3] 등이 있다. 압축 영상의 움직임

정보를 이용한 연구도 진행되었고
[4], 영상의 깊이 정보를

추출하고 그에 따른 깊이감을 부여하여 변환하는 방법들

도 제안되었다
[5,6,7,8]. 2차원 평면 영상으로부터 영상의 입

체적인 특징을 파악하는 것은 쉬운 문제가 아니다. 특히

깊이 정보가 존재하지 않는 2차원 영상으로부터 영상의

특징을 분석하여 깊이 정보를 생성하는 것은 매우 어려운

작업이며 2D/3D 변환의 핵심 과정 중의 하나이다. 영역

분할과 움직임 정보를 이용한 깊이맵 생성 기법
[9]
과 에지

방향성 히스토그램을 이용한 깊이맵 생성 기법
[10] 등도 제

안되었다. 기존의 방법들 중 MTD 기법은 원본 영상을 그

대로 좌우 영상으로 이용하기 때문에 화면간 떨림 현상이

있다는 문제점이 있다. 영역 분할과 움직임 정보를 이용

한 변환 기법
[9]
은 부정확한 움직임 정보에 대해서 취약한

문제가 있고, 에지 방향성 히스토그램을 이용한 기법
[10]
은

프레임간의 상관도를 고려하지 않아 영상이 흔들리며 이

로 인해 시청자의 눈이 피곤할 수 있다는 단점이 있다. 
또한, 두 가지 기법은 영상의 객체 부분과 배경 부분에

각각 좋은 성능을 보여주지만 반대의 경우에는 취약한 문

제가 있다.  
이와 같은 문제점들을 보완하고자 본 논문에서는 depth 

layer partition을 이용한 변환 기법을 제안한다. 우선 부정

확한 움직임 정보에 의한 오류를 줄이고자 장면 전환점을

검출 하여
[11] 각각의 프레임 그룹을 설정한다

[12]. 프레임 그

룹을 설정하게 되면 움직임 연산 과정에서의 오류가 확산

되는 것을 방지하여 깊이맵과 결과 영상 생성과정에서의

오차를 줄여준다. 제안하는 기법에서는 먼저 두 가지 방법

으로 깊이맵을 생성하고 이 두 개의 깊이맵을 적당히 조합

하여 최종 깊이맵을 생성하게 된다. 즉, 각각 다른 두 가지

의 깊이맵을 획득한뒤, 객체와 배경을 분리하는 depth lay-
er partition 과정을 수행하여 두 가지의 깊이맵을 병합하고, 
최종 3D 변환 영상을 재생한다. 다양한 실험을 통해 제안하

는 변환 기법의 성능이 기존의 다른 기법들의 성능보다 우

수하다는 것을 보였다. 
본 논문의 구성은 다음과 같다. 2장에서는 일반적인 입

체 변환의 원리에 대해 간단하게 설명하고, 3장에서는 새

로 제안하는 3D 변환 기법에 대하여 설명한다. 4장에서는

실험결과에 대한 분석을 하고 마지막으로 5장에서 결론을

내린다.

Ⅱ. 2D/3D 입체 변환의 원리

1. 입체 영상의 기본 원리

3D 입체영상은 양의 시차, 음의 시차, 영의 시차 등 크게

세 가지 종류의 양안 시차 (binocular disparity)를 제공함으

로써 사람들에게 영상내에서 깊이감을 느낄수 있게 한다. 
시차의 종류는 사람이 스크린을 통해 입체 영상을 보았을

때 수렴점이 어느 위치에 생기느냐에 따라서 결정되며 음

의 시차는 스크린의 앞쪽에, 양의 시차는 스크린의뒤쪽에, 
영의 시차는 스크린 상에 수렴점이 존재하는 경우이다.  
그림 1은 Ross 현상을 이용한 입체 영상의 원리를 설명

하기 위한 예를 보여준다
[1]. 영상내의 비행기는 좌에서 우

로 이동하고 있으며 배경이 되는 산은 정지하고 있다. 좌안

과 우안은 모두 배경이 되는 산과 비행기를 바라보게 되며

그때 좌영상과 우영상의 차이인 시차가 발생하게 된다. 따
라서 비행기는 스크린보다 앞쪽에 수렴점이 생기는 음의
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그림 2. 2D/3D 입체 변환 원리
Fig. 2. Principle of 2D/3D conversion

시차를얻을 수 있고, 산은 스크린에 수렴점이 생기게 되어

영의 시차를 얻을 수 있다.

그림 1. Ross 현상 기반의 3D 변환 원리
Fig. 1. Basic principle of 3D conversion based Ross phenomenon

이와 같은 Ross 현상에 기반을 둔 입체영상에서 시청자

는음의 시차와 양의 시차에 따라 영상내객체가 화면 바깥

쪽으로 나와 보이거나 화면 안쪽으로 들어가 보이는 현상

등으로 입체감을 느낄 수 있게 된다.

2. 2D/3D 변환 원리
 
보통 3차원 영상은 2대의 카메라로 구성된 3D 카메라를

이용하여 직접 획득되지만 2D/3D 변환 작업은 상대적으

로복잡한 원리및영상처리 과정을필요로 한다. 특히 자

동변환의 경우에는 다른 깊이감을 갖는 서로 다른 객체를

정확하게 분리하여야 하는 등 고난이도의 영상처리 기술을

필요로 한다. 수동 방법은 객체 분리 등의 문제를 직접 사람

의 손으로 해결하는 것이 가능하지만 자동 방법에서는 모

든 작업이 자동으로 처리되어야 한다.     
그림 2는 2D/3D 변환의 기본 원리를 보여준다. 일반적으

로 TV, DVD 등에서 재현되는 영상은 2D 영상이다. 이러

한 2D 영상을 가지고 좌영상과 우영상으로 구성되는 3D 
영상을 생성하는 것이 2D/3D 변환의 기본 개념이다. 구현

방법은 크게세가지로 분류된다. 첫째, 현재 영상이 좌, 우
영상 중 하나가 되면, 다른 하나는 이전 영상(delayed im-
age) 중에서 하나를 선택한다. 둘째, 현재 영상은 좌, 우영

상 중 하나를 선택하고 다른 영상은 합성 영상으로 구현한

다. 셋째좌영상과 우영상을 모두 합성하여 재구성한다. 본
논문에서는 두 번째 방법을 통해 3D 영상을 생성한다.

3D 영상을 생성하기위해서는 먼저 주어진 2D 영상에서

장면전환점과 운동 정보를 추출하게 된다. 이 정보들을 가

지고 객체의 원근 정도(깊이감)를 구하여 두 눈을위한 좌, 
우영상을 생성하는 것이다. 이때 두 눈에 투시되는 영상이

미묘한 차이가 있듯이, 동일점이 좌영상과 우영상에 투시

될 때 두 시점 간의 거리인 시차(parallax)를 구하는 것이

필요하다.  
  

Ⅲ. 새로 제안하는 3D 변환기법

본 논문에서 제안하는 변환 기법에서는 그림 3과 같은

순서로 2D/3D 변환 과정을 수행한다. 먼저 주어진 2D 동영

상의 장면 전환점을 검출하여 프레임 그룹을 설정한다. 설
정된 각각의 프레임 그룹은 다음 단계에서 수행될 움직임

연산 과정에서의 오류가 확산되는 것을 방지하여 깊이맵

(depth map) 생성과정에서의 오차를 줄여주는 역할을 한다. 
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다음으로 두 가지 방법을 이용하여 깊이맵을 추출하는데, 
첫번째방법은 영역 분할과 움직임 정보를 이용하여 깊이

맵을 추출하는 것이고 다른 하나는 에지 방향성 히스토그

램을 이용하는 방법이다. 영역 분할과 움직임 정보를 이용

하여랻을 깊이맵은 영상의 객체 부분에서 좋은 성능을 보

여주고, 에지 방향성 히스토그램을 이용하여 랻을 깊이맵

은 영상의 배경 부분에서 좋은 성능을 보여준다. 따라서 객

체와 배경을 토그램을 각각에 대램을 최적의 깊이맵을 적

용하는 것이새로이 제안하는 기법의 핵심내용이다. 따라

서 제안하는 기법에서는 depth layer partition 과정을 수행

하여 객체와 배경을 분리하고 이미 앞에서 생성한 두 가지

의 깊이맵을 주어진 영상의 객체와 배경의 특징에 최적이

되도록 병합하여 최종 깊이맵을 생성하고, 이것을 이용하

여 최종 3D 입체 영상을 생성하게 된다. 

                 

그림 3. 제안하는 2D/3D 변환 기법의 흐름도
Fig. 3. Flow chart of proposed 2D/3D conversion algorithm

 
1. 프레임 그룹 설정 및 움직임 정보 획득

영상의 움직임 정보를 추정하기 위하여 일반적으로 전, 
후 프레임을 이용한 움직임 추정 연산을 수행하지만, 전후

프레임의 움직임 정보가 거의 존재하지 않는 영상에서는

잘못된 결과값으로 인해 변환 과정에서 오차가 발생할 수

있다. 제안하는 기법에서는 이를 방지하기 위해 연산할 프

레임을 그룹화하여 양방향 탐색을 수행한다
[12].

프레임을 유사한 특성을 갖는 그룹으로 나누기 위해 식

(1)을 이용하여 장면전환점 검출연산을 먼저 수행하게 된

다
[11]. 

(1)

                         
여기서 는 i 번째 영상에서의 히스토그램 값 j 

(0 ~ 255)의 누적 히스토그램 분포를 나타내고 T는 허용

오차값이다. 히스토그램 분포의 차이가허용오차 이상이라

면 장면 전환점이라고 판단한다. 장면 전환점이라고 판단

된 i 번째영상은 그룹의마지막영상으로 설정되고, 설정된

시작 영상부터마지막영상까지의 그룹화된 입력영상에서

움직임 추정 연산을 수행하게 된다.

(2)
  

식 (2)의 SAD(sum of absolute difference) 값을 비용값으

로 하고밝기 정보 Y을 사용하여 비용값을 구한다. 식 (2)에

서 은 n번째 프레임의 Y값을 의미하고 은 n+1번
째프레임의 Y값을 의미한다. dx와 dy는탐색위치에 따라

서 변경되는 정합창 내에서의 시작점을 의미한다. 움직임

추정 연산은 화소 단위로 수행한다. 화소 단위의 움직임 추

정 방법은 모든 화소가 변이를 갖게 됨으로 블록 기반의

움직임 예측보다 신뢰도 있는 세밀한 움직임 예측이 가능

하다[13]. 7x7 크기의 정합창을 사용하며, 움직임 예측 과정

은 spiral search를 통해[14], 정합창내의 화소값을 비교함으

로써 이루어진다. 
그림 4와 같이 i번째 프레임과 (i+1)번째 프레임간의 움

직임 추정 연산 수행 중 움직임 값이 존재하는 화소수가

전체 화소수의 일정비율이하로 존재한다면 움직임 정보가

없다고판단하고, i번째영상은 (i+2)번째영상과 움직임 추

정 연산을 수행하게 한다. 마찬가지로 (i+2) 영상과의 움직

임 추정 결과 역시 움직임 정보가 없다면 다음 프레임과
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그림 4. 움직임 정보의 유무에 따른 탐색 영상 변경
Fig. 4. Change of search frame depending on existence of motion information 

비교하게 된다. 설정된 프레임 그룹내의 마지막 영상이거

나, 또는 연산할 프레임 그룹이마지막영상과 인접하여 연

산 가능한 다음 프레임이 존재하지 않는다면, 프레임 그룹

의 탐색을 역방향으로 수행하게 된다. 즉, i번째 영상과

(i+1)번째영상 또는 그 다음영상에서의 움직임 정보가 존

재하지 않는다고 판단되면,  (i-1)번째 프레임 방향과 움직

임 추정을 수행하게 된다.  
카메라 움직임으로 인한 영상 전체의 움직임 정보가 존

재하는 경우는 영상 전체에서 분포하는 전역 움직임 값

(global motion intensity)과 객체 내에서 분포하는 지역 움

직임 값(local motion intensity)을 모두 구하게 된다. 각 프

레임별로 연산을 수행하여 전체 움직임 값과 방향의 평균

값을 구한 뒤 이전에 얻은 움직임 값에서 상쇄시킴으로써

지역 움직임 값을 얻을 수 있다
[15]. 

2. 깊이정보 생성

2.1 영역 분할과 움직임 정보를 이용한 깊이맵 생성
본 논문에서는 영상의 색상 정보를 이용하여 영역을 분

할한다
[9]. 색상 정보는 동질의 영역에 대한 정보를 포함하

고 있기 때문에 영역 분할을 위한 척도로 자주 사용된다. 
영역 분할은 초기화 단계, 영역 병합, 최소 화소 이하의 영

역 처리 단계로 나누어진다. 초기화 단계에서는 영상의 화

소 자체가 하나의 영역으로 초기화되면 영역병합(region 

merging) 과정에서 유사한 색상을 가진 영역들을 합하여

하나의 영역으로 만들게 된다. 본 논문에서는 Y, U, V 색
공간을 사용하여 식 (3)과 같이 색상분리를 수행한다. 

(3)

여기서 는 번째 영역을 의미하고, 는 영역

의 Y 성분의 평균값, 는 영역 과 사이의 Y 
성분의 평균값차이를 의미한다. U, V 성분에 대해서도 적

용한다. 식 (3)에서 구한 Y, U, V 성분의 비용값모두가 설

정된허용 오차보다 작다면 그 영역은 병합된다. 허용 오차

값은 잘못된 병합의 발생을 방지하기 위하여 임의의 작은

값 (0 ~ 5)으로 설정한다. 이 과정을 수행한 후 여전히 영역

이 과도하게 분할된 결과를 얻을 수 있다. 과분할 영역의

결과는 차후 깊이값을 부여하는 과정에서 오차를 발생하게

할 수 있으므로 화소수가 적은 영역들도 병합하게 된다. 즉
식 (4)를 이용하여 이웃한 영역과의 유사도를 비교하여 가

장 작은 비용값을 가진 영역과 병합하게 되며, 이 과정은

모든 영역이 최소 화소수 이상이 될 때까지 반복한다. 

(4)
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(a)
 

(b)
 

(c) 
그림 5. 영역을 분할하고 깊이값을 부여하는 과정 (a) 영역 분할 결과 (b) 깊이정보로 변환 (c) 영역별 평균값 부여
Fig. 5. Process of segmentation and depth value aligning (a) segmentation (b) depth information (c) aligning mean value

  

그림 6. 영상에서 소실점의 위치에 따른 영상의 초기 깊이맵 영상 - 소실점의 위치 (a) 왼쪽 (b) 위쪽 (c) 오른쪽 (d) 객체가 아래쪽에 위치한 경우
Fig. 6. Initial depth map image follow position of vanishing point - Position of vanishing point : (a) left (b) up (c) right (d) Object image

각 분할된 영역에서 전 단계에서 구한 움직임 정보를식

(5)를 이용하여 깊이 정보로 변환한다.   

(5)

여기서 는 (x, y)좌표에서의 깊이값을 의미한다. 

는 x 방향으로의 움직임 크기이고,  는 y 방
향으로의 움직임 크기이다. 깊이정보 는 각 영역 안

에서 화소들 간 편차가 크므로, 영역내화소에 대하여 평균

을 구해서 그 영역의 깊이값으로 정의한다[9]. 그림 5에서

각 과정의 결과 영상을 보여주고 있다. 

2.2 에지 방향성 히스토그램을 이용한 깊이맵 생성
입력 영상으로부터 에지를 추출하고, 보다 정확한 에지

방향성 히스토그램 (edge directional histogram) 데이터를

얻기위해 에지를세선화한 후, 에지 방향성 히스토그램 데

이터를얻는다. 이를 기준으로 초기 깊이맵을 선택하고, 물
체와 물체 사이의 수직 경계정보를 이용한 깊이맵을 합성

하여 최종 깊이맵을 생성한다[10]. 
영상내에서의 소실점(vanishing point)의위치는 에지 방

향성 히스토그램 데이터를 이용하여 결정한다
[10]. 그에 따

라 소실점이 영상의 왼쪽에 위치한 경우, 소실점이 영상의

위쪽에위치한 경우, 소실점이 영상의 오른쪽에 위치한 경

우, 그리고 객체가 영상의 아래쪽중심에위치한 경우, 이렇
게 4가지의 초기 깊이맵을 생성한다. 그림 6에서 위의 네

가지 경우의 초기 깊이맵을 보였다. 
에지 방향성 히스토그램 데이터를 구하기 위하여 식 (6)

과 같이 Sobel 에지 마스크를 이용한다. 

1,1,11,11,1,11,1,

1,11,1,11,11,1,1,

2 2

2 2
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여기서 dxi,j 와 dyi,j 는 에지의 수직, 수평방향 성분을

의미한다. 에지의 방향성은 dxi,j 와 dyi,j 를 이용하여 식

(7)과 같이 구할 수 있다. 
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에지의 방향성에 따라 각 화소는 그림 7과 같이 5개의
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그림 9. 좌, 우영상 생성 방법
Fig. 9. Method of Left and right image generation

범위로 분리된다
[10].

그림 7. 에지 방향성 히스토그램의 범위
Fig. 7. Range of edge direction histogram

가장 많은 화소가 축적된범위의 방향에 따라 주어진 영

상의 초기 깊이맵이 다음과 같이 결정된다[10].

 - Range0 : 소실점이 영상의 위쪽에 위치한 깊이맵

 - Range1 : 소실점이 영상의 오른쪽에 위치한 깊이맵

 - Range2 : 객체가 영상의 아래쪽중심에위치한 깊이맵

 - Range3 : 소실점이 영상의 왼쪽에 위치한 깊이맵

 - Range4 : 객체가 영상의 아래쪽중심에위치한 깊이맵

 
2.3 Depth layer partition
최종 깊이맵은위에서 획득한 두 가지의 깊이맵을 병합하

여 생성한다. 이 과정에서 먼저 주어진 영상을 분석하여 배

경과 객체 영역을 분리한 후 각 영역에 최적의 깊이값을 부

여하게 된다. 배경과 객체를 분리하기위하여 각 화소별연

산을 수행하는데, 연속된 프레임 그룹내에서 전후 프레임간

의 화소별 색상 차이를 이용한다. 프레임 그룹내에서 모든

프레임과 비교하여 일정값이상 차이가 나는 프레임의 수가

허용오차 이상이라면 1차적으로 배경 영역으로 판단한다. 
1차적으로 객체라고판별된 영역은 그 프레임내에서 다

시 한번객체 영역 확인 과정을거치게 된다. 앞에서 획득

한 움직임 정보를 이용하는데 일정값이상의 움직임 값을

갖는 화소만을 최종적으로 객체 영역으로 판단한다. 그림

8은위과정을 적용하여 객체와 배경이 분리된 예를 보여준

다. 빨간색부분이 객체로판단된 영역이고, 파란색부분이

배경으로 판단된 영역이다. 

그림 8. 객체와 배경으로 분리된 영상
Fig. 8. Result image of separation to object and back ground 

  
최종적으로 객체로판단된 영역에는 영역 분할과 움직임

정보를 이용하여 얻은 깊이정보를 적용하고, 배경으로 판

단된 영역에는 에지 방향성 히스토그램을 이용하여 얻은

깊이정보를 적용하여 최종 깊이맵을 생성하게 된다.  

3. 3D 입체영상 생성
  
그림 9와 같이 좌영상은 주어진 원 영상을 이용하고 우영



김수동 외 : Depth layer partition을 이용한 2D 동영상의 3D 변환 기법 51

  

(Walking with beasts, BBC, 2001)

  

(왕의 남자, 이준익, 이글픽쳐스, 2007)

  

(쿵푸 팬더, 마크 오스본/존 스티븐슨, 드림웍스 애니메니션, 2008)

  

(반지의 제왕-반지 원정대, 피터 잭슨, 뉴라인시네마, 2002)

그림 10. 최종 결과 영상 (a) 원 영상 (b) 깊이맵 영상 (c) 재현된 3D 변환 영상
         Fig. 10. Final result image (a) Original image (b) Depth map image (c) Generated 3D image

상은 앞에서 획득한 깊이 정보의 세기에 따라 화소별 이

동 연산을 수행하여 생성한다. 최대 이동 크기는 사용자

에 의해 설정된 값을 사용한다. 영의 시차보다 적은 깊이

값을 갖는 화소는 양의 시차라고 판단하고 그 값이 적을

수록 이동되는 값을 크게 하여 시차의 크기를 조절한다. 
마찬가지로 영의 시차보다 큰 깊이 값을 갖는 화소는 음

의 시차라고 판단하고 값이 클수록 음의 시차의 방향으로

이동을 크게 하여 시차의 크기를 조절한다. 생성된 좌, 우
영상은 인터레이스 방식으로 합성되어, 3D 입체영상으로

재현된다
[16].

 

Ⅳ. 실험 결과 및 분석

제안된 변환 기법의 성능을 객관적으로 비교하는 것은

어려움이 있다. 따라서 본 논문에서는 주관적 화질평가를

수행하였다. 기존 기법으로는 대표적인 변환 기법인 MTD 
기법

[2]
과 H.264로 압축된 영상으로부터 복호화 과정에서

얻게 되는 움직임 정보를 이용한 기법
[4], 에지 방향성 히스

토그램을 이용한 기법
[10]

을 이용하였다. 주관적 화질 평가

는 DSCQS 방법을 이용하였고 정상으로 생각되는 10명의

평가자를 선별하여 입체감, 화면떨림 현상, 눈의 피로도 등

의 항목에 대하여 평가를 진행하였다
[17]. 720x480 크기의
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4가지 실험 영상을 이용하였고, 시차를위한 최대 이동량은

화소수 21로 설정하였다. 32“ 편광 안경식 3D 입체모니터

를 사용하였고 시청거리는 1m로 설정하였다. 기존의 기법

과 제안한 기법의 순서는 무작위로 설정하였고 평가 결과

는 입체감이 좋을수록, 화면 떨림 현상과 눈의 피로도가덜

할수록 높은 점수를책정하게 하였다. 1~5점까지의 점수로

평가하여 각 영상에 대한 평균값을 취하여 표 1에 보였다.  
표. 1에서 보듯기존의 기법에 비해 제안한 기법의 성능이

입체감, 화면떨림 현상, 눈의 피로도 등의 모든항목에 대하

여 전반적으로 우수하다는 것을 알 수 있다. MTD 기법은

원본 영상을 그대로 사용함에 따라 발생되는 눈의 피로도와

화면 떨림 현상으로 인해낮은 점수를 받았고, H.264로 압축

된 영상으로부터복호화 과정에서얻게 되는 움직임 정보를

이용한 기법은 움직임 정보를 이용해 영상의 특징을판별하

고 그에 따라 각기 다른 변환 방법을 적용함으로써 안정적인

변환을 보여주고 눈의 피로도가 적다는 평가를 받았지만, 입
체감과 화면 떨림 현상은 다소 떨어지는 것을 알 수 있다. 
에지 방향성 히스토그램을 활용한 기법은 입체감은 준수하

지만 프레임간 상관도를 고려하지 않아 화면 떨리는 현상이

발생하고 그에 기인한 눈의 피로도로 인해낮은 평가를 받은

것으로 분석된다. 제안한 변환기법은 depth layer partition을
이용하여 2D/3D 변환 과정에서 가장 중요한 정보인 깊이

정보의 신뢰도를 향상시켜서 좋은 성능을 보인 것으로판단

된다. 결과적으로 재현된 3D 입체 영상의품질이 향상되었

고 결과 영상의 완성도를 높일 수 있었다. 그림 10은 재현된

3D 변환 영상을 보여주고 있다. 

           기법

 평가 기준
MTD 기법

H.264 
움직임정보를

이용한 기법

에지 방향성

히스토그램을

이용한 기법

제안하는

기법

입체감 2.3 2.2 2.6 2.9

화면 떨림 현상 2 2.1 1.9 3.3

눈의 피로도 1.9 2.1 1.5 2.4

합 계 2.1 2.1 2 2.7

표 1. 주관적 평가 결과 (5점 만점)
Table 1. Result of DSCQS

 Ⅴ. 결 론

본 논문에서는 depth layer partition을 이용한 2D 동영상

의 3D 변환 기법을 제안하였다. 영역을 분할하고, 움직임

정보를 이용하여 분할된 영역에 깊이 값을 부여하는 과정

에서 여러 변수들에 의해 많은 오차가 발생하게 된다. 그
중 부정확한 움직임 정보로 인한 오차는 깊이맵을 제대로

생성할 수없게 하고, 생성하더라도 신뢰도가 매우낮은 깊

이맵이므로 추후의 3D 변환 과정에서 좋은 성능을 기대하

기 어렵다. 이러한 문제점을 해결하기 위해 본 논문에서는

영상의 프레임을 같은 특성을 갖는 그룹으로 분리하고 정

확한 움직임 정보를 찾으려고 하였다. 제안된 기법은 움직

임 정보가 존재하지 않았던 영상에서 잘못된 깊이맵이 부

여되던 문제점을 해결하고, 움직임 정보의 신뢰도도 향상

시켰다. 또한, 객체와 배경의 두 가지 패턴에 적합한 서로

다른 두 가지 깊이맵 생성 기법을 활용하여 깊이맵을 생성

하고, depth layer partition을 통하여 분리된 객체와 배경에

최적의 깊이 값을 부여함으로써 최종적으로 신뢰도 높은

깊이맵과 결과 영상을 생성할 수 있었다.
하지만 3D 콘텐츠를 시청할 때 영상의 입체감이늘어날

수록 눈의 피로도는 증가하게 되는데, 적절한 입체감을 주

면서도 눈의 피로도를 줄여주는 방법은 앞으로도 꾸준히

연구가 진행되어야 할 것이다. 또한 움직임 정보가 존재하

지 않는 영상의 경우에는 배경 영역으로만 인식이 되어 제

안하는 기법의효과를 보기 어렵다. 이와 같이 움직임 정보

가 존재 하지 않는 영상에 대한 신뢰도 높은 깊이맵 생성

기법에 관한 연구도 꾸준히 진행되어야 할 것이다. 
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