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요약 

본 논문에서는 멀티뷰 환경에서 촬영된 영상을 이용하여 카메라와 가까이 위치한 전경 물체를 중심으

로 뷰가 확장된 영상을 생성하는 파노라마 알고리듬을 제안하였다. 먼저 전경 물체는 사용자가 선택한 

중심 물체를 기준으로 하여 평행 이동 관계로 전경 파노라마를 생성 한다. 배경은 특징점 기반의 파노라

마 기법을 이용하여 초기 결과를 얻고, 멀티뷰 영상의 시차에 기인한 가려진(occluded) 영역을 제한 영

역으로 설정한 후 최적화 과정을 이용하여 시각적으로 자연스러운 배경 파노라마를 얻는다. 마지막으로 

배경 파노라마와 전경 파노라마와 크기를 동일하게 하고 배경 파노라마와 전경 파노라마를 합성하여 결

과 파노라마를 구성한다. 모의 실험결과 제안 알고리듬은 원본 영상의 전경 물체들을 모두 포함하면서도 

배경 부분은 시각적으로 자연스러운 파노라마 결과를 도출함을 확인하였다. 

 

1. 서론 

영상 파노라마 기법은 한정된 뷰를 제공하는 싱글뷰 

기반의 카메라로 촬영한 일반 사진의 한계를 극복하기 

위해 특별한 하드웨어 없이 뷰를 확장하여 실제감을 높

이는 기법이다 [1-3]. 초기의 영상 파노라마 기법은 원

본 영상들 사이에서 호모그래피(homography)를 추정하

고 원본 영상들을 공통 평면에 평면 변환(planar 

transform)을 통해 투영하는 기법이 널리 사용되었다 

[1,2]. 세부적으로는 전체 픽셀을 참고하여 호모그래피를 

추정하거나 [1], 영상 내에서 시각적으로 중요한 특징점

(feature point)을 추출하여 구한 호모그래피로 전체 원

본 영상을 투영하는 기법이 연구되었다 [2]. 하지만 이

들 기법은 투영된 결과 영상이 같은 깊이(depth)를 가진 

평면으로 가정하기 때문에 전경과 배경이 다른 깊이를 

가지는 경우는 왜곡된 결과를 야기한다. Cohen et al. [3]

은 원본 영상을 여러 개의 층(layer)로 구분한 후 층별로 

독립적으로 계산하여 서로 다른 깊이를 갖는 영상에 대

한 파노라마 기법을 제안하였다. 하지만 이 기법은 깊이 

정보에 기반하고 있으므로, 깊이 예측의 정확도에 따라 

성능이 크게 좌우되는 단점을 지닌다. 

본 논문에서는 멀티뷰 환경에서 카메라와 근거리에 위

치한 전경 물체를 포함한 영상을 대상으로 하여, 전경 물

체를 모두 포함하도록 확장된 뷰를 제공하는 파노라마 

기법을 제안한다. 먼저 근경에 위치한 전경 물체를 평행 

이동 관계로 추정하고, 사용자가 지정한 중심 물체를 기

준으로 하여 각 뷰에서의 물체를 배타적으로 합성하여 

전경 파노라마를 구성한다. 배경 파노라마는 원본 영상을 

특징점을 이용한 평면 변환 파노라마 기법으로 초기화 

한 후, 결과 영상의 각 픽셀에 대응하는 원본 영상의 픽

셀을 최적화 과정을 통해 구한다. 멀티뷰 환경의 시차로 

인해 전경 물체에 가려진 배경 영역이 다른 뷰에서 관찰

되는 경우 이를 최적화 과정에 이용함으로써 배경 파노

라마의 공간적 연속성이 유지된다. 마지막으로 배경 파노

라마의 크기를 전경 파노라마와 일치시키기 위해 틈

(seam)을 삽입하고, 두 파노라마를 합성하여 결과 파노

라마를 얻는다.  
 

2. 제안 알고리듬 

본 논문은 멀티뷰 환경에서 뷰가 수평적으로 2개로 구

성된 경우를 가정한다. 서로 다른 뷰의 원본 영상 중 왼

쪽 영상을 , 오른쪽 영상을 라 할 때, 우선 물체들을 

세그멘테이션 기법을 이용하여 분리한다. 그리고 사용자

가 모든 뷰에서 공통으로 관찰되는 물체 중 하나를 중심 

물체 Ω, Ω로 선택한다. 중심 물체 Ω에서 Ω로 대응하

는 평행 이동 관계를 블록 기반 매칭 기법으로 구하여 

이를 로 나타낸다 [4].  전경 파노라마 는 Ω과 Ω를 

중심으로 왼쪽에 있는 물체와, 만큼 이동시킨 Ω의 오른

쪽에 있는 물체를 합집합하여 구성한다. 따라서 이 전경 

파노라마는 근거리에 있는 전경 물체를 모두 포함한다. 

또한 중심 물체로 카메라와 가까이 위치한 물체를 선택

하기 때문에 시차(disparity)가 크고 이로 인해 의 가로 

길이가 확장되는 효과를 얻는다. 

배경 파노라마 는 원본 영상 , 에서 전경 물체를 

제외하고 남은 홀(hole)영역을 시각적으로 자연스럽게 복

원하면서 동시에 원본 영상의 뷰를 확장하여 얻는다. 제

안 알고리듬은 배경 파노라마 의 각 픽셀에 원본 영상

의 픽셀을 대응시키는 이산 조합 문제(discrete 

combinatorial problem)으로 설계하여 를 구한다. 

 , 에서 물체를 제거한 순수한 배경 영상을 각각  ,  라고 할 때, 먼저 두 배경을 특징점 기반의 평면 변환

을 구해 공통 평면으로 투영하고 이를 각각  ,  라 정
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의한다 [2].  ,  는 제한 영역(constraint area) Φ를 

제공하여 이산 조합 문제에서의 해를 결정한다. 이 Φ는 

배경 파노라마 가 반드시 포함해야 하는 영역으로, 
의 가장 왼쪽 열의 픽셀과  의 가장 오른쪽 열의 픽셀, 

그리고 한 뷰에서 물체가 있던 영역이 다른 뷰에서 관찰

되는 영역이다. 또한  ,  는 의 픽셀값을 가지고 올 

소스(source) 영상으로 사용되는데, 간결한 표현을 위해  ,  을 수평으로 나란히 붙인 영상을 소스 영상  이
라 정의한다. 

 배경 파노라마 의 위치 에서의 픽셀값은 다음과 같

이  에서 변위 벡터 ()만큼 떨어진 픽셀값으로 나타

낸다. () = ( + ()).            (1) 

여기서 위치 를 노드(node), 변위 벡터 ()를 레이블

(label)로 볼 수 있고, 이는 전통적인 그래프 레이블링 문

제(graph labeling)이다 [5]. 모든 위치  에 대해 최적의 ()를 결정하는 것은 다음의 에너지를 최소로 하는 해

를 구하는 것으로 풀 수 있다. 
 () = ∑ (()) +  ∑ ((), ())∈() ,   (2) 

여기서  는 제한 조건에 대한 단항 에너지 항(unitary 

energy term)이고  는 시각적 일관성(visual 

consistency)를 나타내는 이항 에너지 항(pair-wise 

energy term)이다. 또한 와 는 위치 벡터, N()는 의 

4방향 이웃 픽셀의 집합, 는 가중 상수이다. 

 는 제한 영역 Φ에 관련된 에너지 항으로 다음과 같다. 

() =  0,  ∈ Φ and  + () = ,∞,  ∈ Φ and  + () ≠ ,0,  ∉ Φ,       (3) 

여기서 는 Φ에 있는 에 대응하는 에서의 위치이다. 는 에서의 시각적 연속성을 나타내는 항으로써, 픽셀

의 RGB 색상값의 차이의 합을 이용하여 다음과 같이 표

현된다 [6]. 

    ∑ (), ()∈()  = ∑ ∑ |( + )−( + () + )| ,  (4) 

여기서 는 2차원에서 4방향의 단위 벡터를 나타낸다.  

 다음으로 배경 파노라마 를 전경 파노라마 와 합성

하기 위해 두 파노라마의 크기를 동기화 한다. 일반적으

로 멀티뷰 환경의 시차로 인해 보다 의 가로 길이가 

더 크다. 따라서 틈삽입(seam insertion) 기법을 이용하

여 시각적으로 자연스럽게  를 확장시켜  와 크기를 

같게한다 [7]. 이 때, 제한 영역 Φ은 원본 영상에서 기

준으로 삼았던 부분이므로 틈을 삽입하지 않고 원래 영

상 품질을 유지하도록 한다. 마지막으로 확장된 배경 파

노라마 위에 전경 파노라마를 위치시켜 결과 파노라마를 

도출한다. 
 

3. 실험 결과 

 실험에 사용된 데이터는 “Ballroom” 멀티뷰 데이터이다. 

해상도는 320x240이고 8개의 수평으로 배열된 뷰를 제

공하는데, 그 중에서 그림 1(a), (b)와 같이 가장 좌우의 

두 뷰를 이용하였다. 중심물체는 가장 근경에 있는 커플

이고  = (87,0)의 이동량을 가진다. 그림 1(c)에서 보듯 

 
(a)                    (b) 

 
(c) 

그림1. (a)(b) 원본 영상 , , (c) 제안 알고리듬결과. 

 

이, 전경 물체의 위치가 보존되면서도 배경이 확장되어 

한 프레임에 전경 물체 모두를 포함할 수 있다. 전경 물

체가 삭제되고 틈삽입으로 확장된 배경 파노라마는 시각

적으로 자연스러운 결과를 보인다. 
 

4. 결론 

본 논문에서는 근경에 위치한 물체를 중심으로 뷰가 

확장된 영상을 생성하는 파노라마 알고리듬을 제안하였

다. 제안 알고리듬은 배경과 상이한 깊이를 가진 전경 물

체들을 효과적으로 파노라마 하기 위해 전경과 배경을 

분리하여 전경은 사용자가 선택한 중심물체를 기준으로 

파노라마하고, 배경은 픽셀 단위의 이산 조합 문제로 최

적화 과정을 통해 파노라마 하였다. 실험 결과에서 원본 

영상의 전경 물체를 한 프레임에 포함하면서도 시각적으

로 자연스러운 파노라마 결과를 얻었다. 

 제안 알고리듬은 기존 기법들에서 다루기 힘들었던 전

경과 배경의 깊이 차이가 큰 영상을 대상으로 파노라마

를 수행한 것에 의미가 있다. 향후 시간축의 정보를 고려

하여 비디오 데이터로의 확장, 사용자의 개입을 최소화하

는 인터페이스 개발이 필요할 것이다. 
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