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요약

최근 3D 콘텐츠의 관심 증가는 Display 장치, 모바일 기기 등의 하드웨어적인 발전을 가져왔고, 이에 따른 입체 콘텐츠의 필요성이

대두되고 있다. 본 논문에서는 자동으로 2D영상을 3D입체영상으로 변환하는 기법을 제안한다. 영상에서 에지맵과 채도 영상을

추출하고 합성하여 깊이맵을 생성하고 필터를 통해 노이즈 제거 등 보정 작업하여 최종 깊이맵을 생성한다. 이 깊이맵을 이용해

2D영상의 시프트된 영상을 만들어 입체영상을 생성한다.

1. 서론

최근 영화 아바타를 시작으로 3D 영화 붐이 일어나면서 3D

콘텐츠에 대해 관심이 증가되고 3D TV, 3D 노트북, 3D 모바일 등

각종 3D 관련 기기들이 등장했다. 3D 입체영상을 제작하기 위해서는

3D 카메라를 사용하거나 수작업으로 컨버팅해야 하는데 이러한

방법에는 매우 많은 시간과 자원을 낭비하게 된다 [1-3]. 또한 최근

사용되는 기기는 편광방식인데 반하여 쉽게 구할 수 있는 3D 자동

컨버팅 소프트웨어들은 대부분 적청필터링방식을 사용하고 있다.

적청필터링방식은 화질저하의 문제점도 가지고 있다. 이러한 문제에

따라 2D 영상의 3D 자동 컨버팅 알고리즘이 연구되고 있다 [4-7]. 본

논문에서는, 에지맵과 채도 영상을 이용하여 깊이맵을 생성,

편광방식의 3D 입체영상으로 자동 변환하는 기법을 제안한다.

본 논문의 구성은 다음과 같다. 서론에 이어 2절에서는 전체적인

흐름도를 본다. 3절에서는 깊이맵 생성방법을 설명하고, 4절에서는

입체변환을 설명한다. 5절에서는 실험결과를 본 후 마지막으로

6절에서 결론을 맺는다.

2. 전체적인 흐름도

그림 1은 2D 입력영상에 대해 깊이맵을 생성하여 3D 입체영상을

생성하는 시스템의 전체 흐름을 보여준다.

2D 입력영상이 주어지면 좌 영상으로 입력영상을 입력하고 2D

입력영상으로부터 깊이맵을 생성한다. 생성된 깊이맵으로부터

입력영상을 시프트하여 우 영상을 만들어 입력한다. 입력된 좌 영상과

우 영상을 Line Interlacing형태로 합하여 3D 입체영상을 생성한다.

그림 1. 전체 흐름도

3. 깊이맵 생성방법

그림 2는 에지맵, 채도 영상, 깊이맵 생성, 노이즈 제거 및

보정, 최종 깊이맵 생성의 단계로 깊이맵의 생성과정에 대한

흐름을 보여준다. 2D 입력영상의 그레이스케일의

그레이영상에서 소벨 연산자를 사용하여 에지를 추출하고

그레이스케일의 R, G, B영상에서 채도 영상을 구하고 에지맵과

채도 영상을 합하여 깊이맵을 생성한다. 생성된 깊이맵을

최대값 필터로 보정하고 평균 필터로 노이즈를 제거하여 최종

깊이맵을 생성한다.
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그림 2. 깊이맵 생성과정

3.1 에지맵 추출

주어진 2D 입력영상의 에지맵을 추출하기 위하여 대각선

방향에 놓여진 에지에 민감한 소벨 연산자를 입력영상의

그레이스케일의 그레이영상에 적용하여 에지를 추출하여

에지맵을 생성한다 [8]. 소벨 변환을 하여 경계선을 검출하려면

경계선을 나타내기 위해 임계값을 적절히 결정해야 한다 [9].

임계값을 50으로 지정하고 임계값보다 큰 값을 임계값으로,

임계값보다 작은 값을 에지값(0~49)으로 지정한다.

그림 3은 소벨마스크와 위 방법으로 생성한 에지맵이다.

그림 3. 에지추출. (a) 소벨마스크, (b) 에지맵

3.2 채도영상

채도는 HSI 컬러공간의 이중원뿔모형에서

원뿔중심으로부터의 거리 값(0~1)이다 [10].

  


min  (1)

위 수식을 이용하여 2D 입력영상의 그레이스케일의 R, G, B

영상으로부터 채도값(0-1)을 구하고, 이 값을 영상으로

표현하기 위해 255를 곱하여 채도영상을 구한다.

구해진 0-255값을 가지는 채도영상을 에지맵과 조율하여

깊이맵으로 만들기 위해 0-75값으로 압축한다. 그림 4는 HSI

컬러공간의 이중원뿔모형과 수식을 이용하여 구한

채도영상(0-255), 압축한 채도영상(0-75)이다.

그림 4. 채도영상. (a) HSI 컬러공간의 이중원뿔모형, (b)

채도영상(0~255), (c) 압축된 채도영상(0~75)

3.3 깊이맵 생성

깊이맵은 앞서 구한 에지맵과 압축된 채도영상을 일정

비율로 합하여 깊이맵을 생성한다.

그림 5는 에지맵과 채도영상을 6:4의 비율로 합하여 생성한

깊이맵이다.

그림 5. 깊이맵

3.4 노이즈 제거 및 보정

에지맵과 채도영상을 기반으로 생성한 깊이맵을 보정하고

노이즈를 제거하기 위해 필터링 작업을 한다. 인접한 영상이

동일한 깊이를 가지게 하기 위해 최대값 필터링을 하고, 여기에

노이즈를 제거하기 위해 평균 필터링을 한다. 그림 6은 최종

깊이맵으로 사용하기 위해 필터링시킨 영상이다.

그림 6. 최종 깊이맵. (a) 11x11 최대값 필터링된 깊이맵, (b)

11x11 평균 필터링된 깊이맵

4. 영상 생성
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2D 영상을 3D 입체영상으로 만들기 위한 최종 작업으로 2D 영상의

에지와 채도영상을 이용해 구한 깊이맵의 깊이값을 사용해

입력영상을 시프트하여 우 영상을 생성한다.

시프트 작업에 사용된 시프트 값은 다음 식을 이용하여 구한다.

  ×


(2)

시프트시킬 최대 크기값(MaxPx)에 깊이맵의 깊이가 가장 큰

최댓값(DepthMax)분의 깊이맵의 최댓값에서 현재 위치의 깊이값을

뺀 값(InvertDepth)을 곱하여 시프트 값을 구한다.

입력영상을 좌 영상으로 하고 시프트된 영상을 우 영상으로 하여

Line Interlacing형태로 합하여 3D 입체영상을 생성한다.

5. 실험결과

그림 7은 실험결과영상이다. 주어진 2D 입력영상과

실험결과로 얻어진 3D 입체영상으로 2D 입력영상에 비해 3D

입체영상이 흐릿해짐을 볼 수 있다. 이것은 실제 해상도로

영상을 비교하면 Line Interlacing형태로 구성됨을 확인할 수

있다.

그림 7. 실험결과영상. (a) 샘플1의 2D 입력영상, (b)

샘플1의 3D 입체영상, (c) 샘플2의 2D 입력영상, 및 (d)

샘플2의 3D 입체영상

6. 결론

본 논문에서는 2D 영상의 에지와 채도를 이용하여 자동으로

편광방식의 3D 입체영상으로 변환하는 방법에 대해 제안하였다. 에지

맵과 채도 영상으로 깊이맵을 생성하였고, 그 결과로 얻은 깊이맵에

필터를 사용해 노이즈 제거 등 보정을 통하여 최종 깊이맵을 제작하고,

좌영상과 우영상을 Line Interlacing형태로 합하여 최종적으로

입체영상을 제작하였다. 실험 결과, 수작업만큼 완벽한 입체영상을

제작할 순 없었지만 비교적 정확한 입체영상으로 변환할 수 있었다.
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