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요       약
   노라마 가상 실이란 특정 장소의 경험을 재 하는 방식으로, 실 세계의 장소에 직  가보지 

않고 가상 실 속의 사물이나 정보를 보다 쉽고 빠르게 탐색하고 습득 할 수 있다. 본 논문에서는, 

우리는 이상 인 키 포인트를 탐지하는 동  로그래 을 사용하여 함께 이 지 과 인 한 이미지를 

병합하고, 부드러운 색상 환을 해 이미지를 혼합하는데 사용된다. FAST와 SURF 탐지는 이미지

의 확실한 특징을 찾는데 사용되고, 가장 가까운 이웃 알고리즘은 해당되는 특징을 일치시키는데 사용

되며, RANSAC을 사용하여 일치하는 키 포인트를 homography로 단한다. 이러한 방법으로 이미지

를 자동 선택하여 스티칭하는 방법을 사용한다.

1. 서론

   이미지 정렬  스티칭에 한 알고리즘은 컴퓨터에서 

가장 오래되고 리 사용되고 있다. 이에 한 일반 인 

근 방식은 카메라에서 얻은 각각의 이미지를 복하여 

합성 이미지를 생성하는 것이다. 이 이미지 모자이크를 정

확하게 이미지 등록, 용하여 형성 할 수 있고, 제거  

혼합한다. 한, 탐지기의 넓은 다양성과 기술어는 [1-3]처

럼 제안되어 있다. 상세한 비교와 벤치마킹 데이터 세트에 

한 평가는 [4-5]를 수행하고 있다. 우리의 빠른 탐지기

와 기술어를 만드는 동안 성과기여 측면이 무엇인가 느낌

을 얻기 해서 이런 작업에서 이해를 돕는다. 벤치마크 

이미지의 실험은 실제 객체 인식 응용 로그램에 뿐만 아

니라 설정에서 탐지기와 기술어는 매우 빠르지 않지만 더 

독특하고 같이 반복할 수 있다. 우리는 스 일과 이미지 

회  불변 탐지기와 기술어에 을 두고 있다. 

2. 련 작업

   심 포인트 탐지기가 가장 리 사용되는 탐지기는 

Harris corner 탐지기이다.[6] 1988년에 제안 고, 이차 모

멘트 매트릭스 고유값을 기반으로 한다. 그러나 Harris 

corner는 불변하지 않고, Lindeberg는 자동 스 일 선택

[1]의 개념을 도입했다. 이 이미지에 심 포인트, 자기 자

신의 특성 스 일을 각각 검색 할 수 있다. 그는 Hessian 

매트릭스뿐만 아니라 구조처럼 작은 색깔 부분을 감지 할 

수 있는 Laplacian을 실험했다. 여러 가지 다른 스 일 불

변 심 포인트 탐지기가 제안되었다. 각 부분 특성 기술

에는 심지어 더 크고 각양각색의 Gaussian 생과 같은 

기술어를 제안했고[11], 순간 불변식[12], 콤 스 특징

[13], 단계 기반의 지역 특징[14]과 심지  이웃 내 작은 

스 일 기능의 분포를 나타내는 설명했다. 이후에 Lowe에 

의해 소개된[2] 다른 사람에게 더 나은 결과를 표시[4]. 그

것의 캡쳐는 작은 변형이나 지역화 오류가 왕성하게 존재

하는 동시에 공간 빛의 강도 양식에 한 실질 인 정보

양이 사실이란 것에 해 설명했다. 이 기술어는[2] 짧게 

SIFT라고 부른다, 심 지  주변의 심 변화도의 히스

토그램을 발견하고 128-차원의 벡터(8방향 용기에 각각 

4x4용기)에 용기에 장한다. 우리는 새로운 검출기, 기술

어 스키마를 만든 SURF를 제안한다. 

 

3. Hoseo 사이버 자연사 박물  노라마 VR 설

계  구

   호서 학교 자연사 박물 은 그림1처럼 상호작용 설계 

작업, 패닝과 의 확   축소 그리고 핫스팟 탐색 방법

을 사용하여 장면을 이동한다. 노라마 VR은 틸 과 패

닝  확  디지털 카메라를 시뮬 이 하고, 사용자가 컴

퓨터에 공간에서 다른 장소를 체험 할 경우 노라마 뷰 

포인트로 이동(핫스팟) 하여 다른 장소의 사물을 탐색할 

수 있다.[7] 
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(그림1)호서  사이버 박물 의 노라마 VR

3.1 패닝

   노라마 VR은 사용자가 가상의 공간에서 주 를 둘

러 볼 수 있게 한다. 사용자는 왼쪽과 오른쪽을 찾아 마우

스로 드래그하고(Pan), 쪽 아래쪽(Tilt)은 도우에서 

노라마 뷰를 탐색 할 수 있다. 

      

(그림2) 노라마 VR은 호서 학교 사이버 박물 의 

내용을 보여 다.

3.2 

   노라마 VR의 인, 아웃 기능은 사물이나 상에서 

근  상태를 제공한다. 한 이것은 CG VR과 비슷하다. 

그림3와 같이 노라마 VR의 확  축소 기능을 찾아 볼 

수 있다.

(그림3) 노라마 VR  인, 아웃 효과

3.3 핫스팟

   노라마 VR은 이러한 기능을 통해 노라마 뷰 포인

트에서 다른 지 으로 이동하기 해 핫스팟을 사용한다. 

노라마 VR의 기능을 통해 트랙은 노라마 이미지와 

핫스팟을 통합하여 노라마 이미지의 이아웃을 표시하

고 보여 다.[8] 

           

(그림4) 핫스팟 트랙과 노라마 이미지 구축을 구성 할 

수 있고, 패닝과 틸 할 때 트랙은 동기화된다. 

4. SURF 기술어

   SIFT의 좋은 성능은 놀랄만한 다른 기술어[5]와 비교

했다. 제안된 SURF 기술어는 불필요한 것을 모두 뺀 비

슷한 성질을 기반으로 한다. 첫 번째 단계는 심 지  주

에 원형 지역의 정보를 바탕으로 재  방향을 고정, 구

성되어 있다. 그런 다음, 우리는 선택한 방향으로 정렬 사

각형 역을 구축하고, 그것으로부터 SURF 기술어를 추

출한다.

5. 객체 인식

   우리는 한 박물 의 사진의 객체를 인식 하기 한, 

실 인 어 리 이션에 새로운 기능을 테스트하고 있다. 

극단 인 조명변화, 유리 캐비넷 반  객체, 뷰포인트 변

경, 확 등 다양한 조건아래 촬 된 테스트 세트 이미지

       

(그림5) 를 들어, 과 색상의 차이를 확인한다.

4. 기본 수학과 이미지 스티칭 알고리즘 개요

   특유의 키포인트 집합을 찾고, 추출물과 역 콘텐츠 

표 화, 각 키포인트 주변 역을 정의, 표 화된 역에

서 지역 기술어 계산, 지역 기술어와 일치.

1 단계 : 핵심 포인트 감지. ( . SIFT, SURF)

2 단계 : 핵심 포인트 일치. 

3 단계 : 4개의 지 이 일치하는 키 포인트

        (RANSAC 사용)와 homography을 추정

4 단계 : 표면과 혼합으로 계획

        투사된 상을 해 이  표면을 사용했다.
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(그림 5) 래  매핑

      a) 빨간색 이미지 : 픽셀 평면 표면에 이미 있다

      b) 녹색 이미지 : 첫 번째 이미지 평면의 맵

4.1 Homography

   homography 자체에 투  공간에서 뒤집는 변화. 즉, 

직선에 매핑 직선.[9] 

4.2 정규화 DLT

1단계: 각 이미지에 한 좌표를 정규화. 

a) 0 의미에 한 번역. 

b) 스 일은 이 게 U와 V ~ = 평균 1

                     

2단계: 정규화 된 좌표에서 DLT를 사용하여 계산.

3단계: 비정규화:  

4.3 RANSAC 알고리즘

1단계: 샘  N의 개수를 선택.

2단계: 랜덤으로 일치 할 4개 항목을 선택.

3단계: 정규화 된 DLT를 사용하여 계산.

4단계: X에서 X '각 잠재 으로 일치 에 한에  

      로젝트 포인트 :

5단계: 투  거리를 포인트로 계산 < t ( . t = 3픽셀)

6단계: 반복 단계 2-5 N회 부분의 inliers와 H를 선택

5. 자동 이미지 스티칭 Homography와 RANSAC

의 단 

   Fischler와 Bolles에 의해 제안 된 무작  표본 연합 

(RANSAC) 알고리즘[10]. RANSAC은 기본 인 모델 매

개변수를 추정하는 데 필요한 최소 숫자를 찰(데이터 

포인트) 사용하여 후보 솔루션을 생성하는 리샘 링하는 

기법이다. RANSAC은 가능한 가장 작은 집합을 사용하고 

일 성 있는 데이터 포인트 함께 이 설정을 확  진행을 

사용한다.

5.1 스티치의 자동 선택 이미지와 노라마 인식

입력 : N 이미지

1단계: 포인트, 모든 이미지의 설명. (SIFT, SURF)

2단계: 각 지 의 K에 가까운 이웃(K=4) 

3단계: 각 이미지에 한,

   a) 일치하는 키 포인트의 계산에 의해 이미지 

 매칭하는 후보 M을 선택. (M=6)

b) 각각의 일치하는 이미지 homography를 해결

c) 매칭이 유효한지 여부를 결정한다. (ni>8+0.3nf)

4단계: 연결 구성 요소를 찾기.

5단계: 각 구성요소에 각각의 연결.

a) 회  해결하기 해 번들 조정 (θ1, θ2, θ3)  모든 

카메라의  거리 (F)를 수행

b) 표면에 로젝트 (평면, 실린더, 는 구체) 

c) 멀티밴드 블 딩과 더

6단계: 혼합

    단  완화: 복 픽셀의 빛의 강도 차이를          

                  최소화

 이미지의 심에서 가까운 픽셀에 을 둔다.

 멀티 밴드는 흐림 방지 해 쓰인다.

출력 : 노라마 이미지
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(그림 6) 호서 사이버 박물  노라마 자동 스티칭 

이미지

6. 결론  향후 작업

   본 논문에서, 우리는 노라마 이미지의 지검을 감지, 

일치하는 부분을 homography로 계산하여 얻은 이미지를 

합, 생성하기 한 방법을 논의하고 우리는 노라마 이

미지의 생성에 여하는 다양한 단계의 더 나은 이해를 

제공해 한다. 제안 된 알고리즘은 노라마 카메라를 사용

하여 노라마 이미지를 획득 할 수 있는 효율 이고 유

연한 안을 제공한다. 최근 AR 애 리 이션  QR 코

드는 언론의 심을 많이 받고 있다. 다음 단계는  사람들

이 어디서나 자신이 원하는 증강 실의 터치 친화  인 

환경에 한 자세한 내용을 액세스 할 수 있도록 박물  

련 시를 한 QR 코드와 증강 실 시스템을 개발하

는 것이다.
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