
Session I I - B : 콘텐츠제작기술 57

실시간 스테레오 정합을 위한 Line Disparity Map 알고리즘 연구
Line Disparity Map for Real-Time Stereo Matching Algorithm
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 요약

스테레오 정합 방법에는 크게 영역기반 방식과 특징기반 방식으로 나뉠수 있으며 보통 사용자가 특징점을 입력해야 하는 특징기반 

보다는 광범위하게 사용할 수 있는 영역기반 방식의 스테레오 정합법이 많이 사용되고 있다. 하지만 영역기반은 해당 영역 즉 블록 

단위로 비교를 해야 하기 때문에 실시간 스테레오 정합에는 계산 시간이 많이 걸리게 된다. 따라서 본 연구에서 제안하는 Line 

Disparity Map 알고리즘은 정합 점을 라인별로 비교하기 때문에 블록 방식보다 빠르고, 라인의 기울기를 바탕으로 정합점을 찾기 

때문에 주변환경에 영향을 받지 않는 장점이 있다. 

I. 서론

  기존 Disparity Map 방식에는 특징기반(feature- 
based method) 기법과 영역기반(area-based method) 
기법의 크게 2가지 방식이 있다. 특징기반 기법은 대응
점 문제를 해경하기 위하여 꼭짓점이나 경계선 정보 등
을 통하여 영상내의 동일한 점들을 찾아내는 방법으로 
특징적인 정보를 제외한 나머지 대응점들의 정보는 제공
하지 못하는 단점이 있다. 
  영역기반 기법은 일정 윈도우 내의 영역상관도를 측정
하여 비교 후 결과 값으로 대응점을 계산하는 방법으로 
이미지 전체 대응점을 대상으로 하며 조밀한 삼차원 정
보를 제공해 주기 때문에 널리 사용된다. 영역 상관도 
기반 방법에는 SAD(sum of Absolute Difference), 
SSD(sum of squared Difference), NC(Normalized 
Correlation)등과 같은 대상 화소 간의 상관도를 비교하
는 기법들이 있다. 그러나 이러한 방법들은 두 영상 사
이에서 가려진 영역 및 조명정보의 차이에서 오는 오류 
발생, 전체 영역의 상관도를 조사에 있어서 많은 시간이 
소요되는 문제를 가지고 있다[1].

Ⅱ. 본론

1. 관련 연구

  현재까지는 영역기반 기법이 많이 사용되어 지고 있으
며 이러한 영역기반 기법의 문제점을 해결하기 위한 연
구들이 진행되고 있다. 우선 영역기반 기법 중 품질 개
선을 위한 연구로서는 검색영역의 윈도우 형태나 크기를 
변화시켜 반복 알고리즘을 통해 대응점을 찾아내는 적응 
윈도우 방법[2], 스테레오 영상의 연속성과 유일성을 고

려한 협력 스테레오 방법[3], 비주기적 변환을 이용하여 
조명 차이 및 잡음을 극복하는 방법[4]이 있으며 속도 
개선을 위한 연구로서는 검색 윈도우 영역의 크기에 무
관한 방법[5], 이미지 내의 동일 지점 사이의 거리를 찾
는 부분을 감소시킨 방법, 피라미드 방식을 통해 이미지 
검색영역을 줄이는 방법 등이 있다.

2. 제안하는 알고리즘

  본 연구는 기존의 정합점을 찾는 알고리즘의 문제인 
속도를 높이기 위한 알고리즘이다. 따라서 기존에 사용
하던 일반적인 Disparity Map 방식과 다르게 Stereo 
Calibration을 통하여 y좌표가 같아지게 영상을 보정한 
후에, 보정된 영상에서 좌우 영상의 대응되는 점을 구한 
후 이를 다시 원본 이미지로 복원하여 Disparity Map을 
구하게 된다. 이때 다시 원본 이미지로 복원하게 하는 
이유는 정밀하지 못한 입체현미경에서 얻은 좌우 영상을 
y좌표가 같아지게 Stereo Calibration을 할 경우 자칫 x
좌표가 달라지는 경우 발생하게 된다. 따라서 보정된 상
태에서 Disparity Map을 구할 경우 실제와 다르게 나타
날 수 있기 때문에 이를 다시 복원 할 필요가 있다. 본 
연구에서는 새롭게 제안하는 방식을 Line Disparity 
Map 이라고 이름을 정한다. 알고리즘의 기본 개념은 두 
개의 이미지 센서로 받아드린 영상의 모든 y 좌표, 즉 
높이 값이 동일하다는 것을 전재로 한다. 따라서 y좌표
를 동일하게 만드는 작업이 선행으로 진행되어야 한다. 
만약 y좌표가 같아졌다고 하면 두 영상의 명암의 기울기
를 비교하여 동일점을 찾는다.
  이렇게 가정하게 된 이유는 영역기반 Disparity Map 
방식은 블록 단위로 유사도를 측정하기 때문에 계산 및 
빛의 민감한 정도에 따라 속도 및 정확도가 많이 떨어지
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게 되고 특징점 기반의 Disparity Map 방식은 특징점을 
추출해 점집합에만 정합이 이루어지기 때문에 모든 이미
지를 대상으로 이루어지지 않아 3D 생성결과가 정밀 하
지 못하는 단점이 있다. 
  본 연구에서 제안하는 Line Disparity Map 방법은 정
합 점을 라인별로 비교하기 때문에 블록 방식보다 빠르
고 정확하다. 또한 모든 점을 대상으로 하기 때문에 생
성결과가 정밀하게 이루어 질수 있다.
  

3. 연구방법 및 실험

  Line Disparity Map의 알고리즘 수행 단계는 그림 1
과 같이 5단계를 가진다.

▶▶ 그림 1. Line Disparity Map 수행단계

  Stereo Camera Calibration 정보를 구한 후에 그림 2
과 같이 측정하려는 대상을 촬영한 후에 Undistortion과 
Rectification을 작업을 진행하여 측정하려는 대상의 y좌
표를 동일하게 만들게 된다. 

▶▶ 그림 2. Stereo Image Rectification 

  Line Disparity Map 은 좌우 영상의 명암 기울기 변
화의 유사도를 측정하여 대응되는 포인트를 찾게 된다. 
그림 3과 같이 왼쪽 영상을 기준으로 오른쪽 영상의 50
픽셀정도의 범위를 대상으로 이미지 명암의 기울기를 구
하면 동글한 포인트가 좌우 영상의 대응점이 된다. 기존
의 영역기반 알고리즘에 비하여 계산 량이 적고 좌우 영
상의 명암의 기울기를 대상으로 비교하기 때문에 빛과 
잡음에 영향을 덜 받게 된다. 

▶▶ 그림 3. 명암의 기울기 변화에 따른 유사도 판단 

Ⅲ. 결론 및 향후 연구

  현재 Line Disparity Map 알고리즘은 실시간 속도를 
보장하기 위하여 정확도에서 많이 떨어지고 있다. 향우 
GPGPU 기반의 병렬처리를 통하여 속도와 정확도를 높
이는 연구가 남아 있다.
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