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본 논문에서는 입력되는 스테레오 영상에서 3차원 깊이 정보를 이용하여 객체를 보다 정확하게 분리하는 알고리즘을 제안한다. 
제안된 알고리즘은 먼저 촬영된 장면의 왼쪽과 오른쪽 영상으로부터 스테레오 정합 기법을 이용하여 영상의 각 화소에 대한 3
차원의 깊이 정보를 추출한다. 그런 다음, 추출된 깊이 정보를 강인하게 이진화하여 배경 영역을 제외하고 전경에 해당하는 객

체만을 분리한다. 성능평가를 위한 실험에서는 본 논문에서 제안된 방법을 여러 가지 영상에 적용하여 테스트를 해 보았으며, 
제안된 방법이 기존의 2차원 기반의 객체 분리 방법에 비해 보다 강건하고 정확하게 객체를 분리함을 확인하였다.

키워드: 3차원(three dimension), 깊이 정보(depth information), 객체 분할(object segmentation)

I. 서론

연속적으로 입력되는 다양한 동영상으로부터 배경(background) 
부분을 제외하고 전경(foreground) 부분에 해당하는 객체만를 분리

하는 작업은 장면의 해석을 위해 매우 중요한 작업이지만 복잡한 

환경의 영상으로부터 해당되는 객체만을 정확히 분리하는 것은 매

우 어려운 작업이다.
기존에 동영상 또는 정지영상으로부터 물체인 객체를 분리하는 

방법들로는 인접 영상 사이의 차영상을 이용하는 방법[1], 광류 측

정(optical flow)을 이용하는 방법[2], 스네이크(snake)와 같은 활

동적 윤곽선 모델(active contour model)을 이용하는 방법[3] 등
이 있다. 그러나 이런 기존의 방법들은 제한적인 환경에서는 잘 동

작하지만 다양한 환경에서 모두 좋은 성능을 보여주는 것은 아니

다. 특히, 2차원적인 특징들, 예를 들어 색상이나 모양 정보 등을 

이용하여 원하는 영역을 정확성 있게 분할하는 것은 많은 제한점

을 내포하고 있다.
따라서 본 논문에서는 2차원적인 색상 정보와 3차원적인 깊이

(depth) 정보를 추출한 후 이들을 결합하여 보다 정확하게 입력영

상으로부터 원하는 객체를 분리해 내는 방법을 제안한다.

II. 깊이정보를 이용한 객체분리

3차원의 깊이 정보 추출을 위한 영상정합은 스테레오 비전의 

중요한 과제로서 3차원 공간 상의 한 점이 좌우 두 영상에 투영되

는 점의 대응성(correspondence)을 찾아내는 과정이다[4]. 스테레

오 비전에서 이런 과정을 스테레오 정합이라 부르며, 두 영상에서 

선택된 점들이 대응점을 가지는 지를 판단하고, 그 점에서의 깊이 

정보의 지표가 되는 변이(disparity)를 계산하는 것이 핵심이다. 
좌우 영상으로부터 깊이 정보를 추출하는 기본적인 개념은 그림 

1과 같다.
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그림 1. 깊이정보 추출

Fig. 1. Depth Information Extraction
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그림 1에서 P는 실세계의 한 점, xl과 xr은 P가 좌우 영상에 

맺힌 x좌표, f는 카메라의 초점거리, T는 카메라의 baseline, 그리

고 Z는 추출하고자 하는 깊이 값이 된다. 그림 1에서 두 개의 삼

각형 (pl,P,pr)과 (Ol,P,Or)은 닮은 형태이므로 식 (1)이 성립하고, 
식 (1)을 Z에 대해 전개하면 식 (2)와 같이 된다.
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이와 같이 추출한 깊이정보에 대해 유사한 깊이와 칼라를 가진 

영역들을 군집화하고, 카메라로부터 가장 가까운 위치에 존재하는 

영역을 객체로 판단한다.

III. 실험결과

그림 2 (a)는 입력된 좌측 영상의 한 예를 보여주고, (b)는 본 

논문에서 제안된 방법을 이용하여 추출한 깊이 정보를 이진화한 

결과를 보여준다.

(a)         (b)

그림 2. 객체 분리

Fig. 2. Object Segmentation

본 논문에서는 다양한 종류의 입력영상에 대해서 실험을 수행

한 결과 제안된 객체 분리 방법의 정성적인 특징을 표 1과 같이 

정리할 수 있다.
  

표 1. 정성적인 분석

Table 1. Qualitative Analysis

장점 단점

- 깊이 정보를 결합하여 보다 

정확하게 객체 분리

- 조명이 강하게 존재하는 객체의 

분리가 어려움

- 상대적으로 알고리즘이 간단함
- 중첩된 객체의 분리가 용이하지 

않음

IV. 결론

본 논문에서는 영상에서 3차원 깊이 정보를 이용하여 객체를 

보다 정확하게 분리하는 알고리즘을 제안하였다. 제안된 알고리즘

은 촬영된 장면의 왼쪽과 오른쪽 영상으로부터 스테레오 정합 기

법을 이용해 3차원의 깊이 정보를 추출한 후, 추출된 깊이 정보를 

강인하게 이진화하여 배경영역을 제외하고 전경에 해당하는 객체

만을 강건하게 분리하였다. 향후에는 보다 다양한 영상을 이용하

여 실험을 할 계획이다.
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