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요  약

본 논문에서는 Kinect를 이용하여 획득된 영상으로 집적 영상 기반의 3D 디스플레이를 수행하기 위

한 요소 영상 변환 방법을 제안한다. Kinect로 얻어지는 RGB영상과 깊이영상은 직접적으로 공간 3D 

영상으로 사용될 수 없기 때문에 집적영상 디스플레이용 요소 영상으로 변환이 필요하다. 이를 위해

서 본 논문에서 RGB 영상과 깊이 영상으로부터 생성된 깊이 분할 영상에 대해서 기하광학적 매핑 

기법으로 요소 영상을 제작하였다. 제안한 시스템의 효용성을 보이기 위하여, Kinect에서 주로 사용
되는 인체인식 기반으로 실험을 수행하고 그 결과를 보고한다. 

ABSTRACT

In this paper, we propose a synthesis method of elemental images from Kinect images for 3D 

integral imaging display. Since RGB images and depth image obtained from Kinect are not able 

to display 3D images in integral imaging system, we need transform the elemental images in 

integral imaging display. To do so, we synthesize the elemental images based on the geometric 

optics mapping from the depth plane images obtained from RGB image and depth image. To 

show the usefulness of the proposed system, we carry out the preliminary experiments using the 

two person object and present the experimental results. 
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Ⅰ. 서  론

집적 영상 기술에서는 3D 영상 디스플레이를 
위하여 광학적 픽업 과정을 이용하여 요소 영상

을 획득할 수 있지만, 렌즈 어레이 근처의 제한된 

픽업 영역을 가지기 때문에 실제 사람과 같은 실
사 환경에 대해서 요소 영상을 획득하기는 쉽지 

않다. 따라서 이러한 문제점을 해결하기 위해서 

depth map기반의 요소 영상 획득 방법이 제안되
었다[1-2]. 하지만 기존의 방법들은 depth카메라의 

낮은 해상도, 고가의 depth map카메라로 인한 실

제 응용의 제약이 발생하였다. 최근에 마이크로소
프트사에서 depth map을 손쉽게 얻을 수 있도록 

출시된 Kinect센서를 이용하여 얻어진 RGB영상

과 depth 영상을 이용하여 집적 영상 디스플레이

를 위한 2D 요소 영상으로 변환하고 이 요소 영
상을 이용하여 공간 3D 영상을 표시한다. 

Ⅱ. Kinect 영상의 calibration

2.1 Kinect calibration

 Kinect는 마이크로소프트의 콘솔게임기인 xbox 

360의 센서로 출시된 제품으로 3D 물체의 RGB영

상과 depth 영상을 얻을 수 있다. 본 논문에서 사
용되는 공간 3D 디스플레이를 위한 요소 영상 생

성을 위해 키넥트를 통해 얻어진 RGB 영상과 

depth 맵을 조합을 조합하여 3D영상을 만들 수 
있다. 이러한 특성으로 인해 키넥트의 영상 획득 

성능이 요소 영상의 생성에 큰 영향을 미친다. 하

지만 키넥트의 각각의 카메라에서 얻어진 두 영
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상을 비교해 보면 RGB 컬러 영상이 IR카메라로 
얻어진 depth 영상과 동일한 시점의 영상을 표시

하지 않는다. 따라서 올바른 요소 영상을 생성하

기 위해서는 두 영상 사이의 calibration 과정이 
반드시 필요하다. 최근 이러한 키넥트의 깊이영상

과 RGB영상의 불일치를 해결하기 위하여 Kinect

를 구성하는 서로 다른 특성을 갖는 두 카메라로
부터 내부변수와 외부변수를 추출하고 두 카메라

의 관계를 획득하는 전처리 과정을 거쳐 카메라

간의 관계를 구하고 calibration된 영상을 구할 수 
있다 [3-4]. 깊이영상에서 물체 뒷부분에서 발생하

는 Hole영역을 채워 넣는 방법은 Lee 등[3]의 방법

을 사용하여 컬러영상과 깊이영상을 calibration 하
였다. 

2.2 요소영상 제작
 요소 영상 제작을 위해 depth map 영상에 대응

하는 컬러 영상들을 depth 채널의 크기에 따라  

분리한다[1]. 이렇게 분할된 영상을 깊이 분할 영
상이라고 한다. depth 영상과 RGB 컬러 영상을 

각각 D(x,y)와 C(x,y)라고 하자. 그러면 k번째의 

깊이 분할 영상 는 다음과 같이 얻어질 수 있

다. 

          
       (1)

 깊이 분할 영상이 얻어진 후에 요소 영상을 제

작하기 위하여 컴퓨터적으로 렌즈 어레이를 모델

링하고, 렌즈 어레이의 전후로 깊이 분할 영상을 
위치시킨다. 이후 각각의 깊이 분할 영상에 대해

서 렌즈 어레이를 통하여 관측되는 영상을 컴퓨

터적으로 기록하고, 모든 깊이 분할 영상에 대해
서 합하여 요소 영상을 획득한다.

그림 1 . 실험에 사용된 Kinect RGB영상

Ⅲ. 실험 및 결과

 본 논문에서 제안하는 키넥트센서를 통해 얻어

진 영상을 이용한 3D 요소 영상 생성을 위하여 

실험을 수행하였다. 실험에 사용한 3D 물체는 그
림 1에서와 같이 다른 위치에 서 있는 두 사람을 

이용하였다. 두 사람의 키는 170cm정도의 20대 

남성이며, 첫 번째 사람은 키넥트로부터 약 140 

cm정도에 서 있으며, 두 번째 사람은 키넥트로부

터 약 270 cm에 서 있다. 실험에 사용된 키넥트

로부터 얻어진 RGB 영상과 depth 영상의 해상도
는 640×480이다. 실제 실험에서는 calibration 과

정을 거쳐서 보정하였다. 다음으로 calibration된 

RGB 영상과 depth 영상을 이용하여 요소 영상을 
생성하였다. 먼저 컴퓨터적으로 렌즈 어레이를 모

델링하였다. 이때 요소 영상의 전체 크기는 

900x600이며, 하나의 요소 영상은 12x12 화소로 
구성되며, 총 요소 영상의 개수는 75x50개이다. 

이렇게 컴퓨터적으로 생성된 요소 영상을 그림 2

와 같이 얻을 수 있다.

그림 2 . 제안한 방법으로 얻어진 요소영상

Ⅳ. 결  론

 본 논문에서는 공간 3D 영상디스플레이를 위한 

Kinect 영상의 요소 영상 변환방법을 제안하였다. 

키넥트로 얻어지는 RGB영상과 depth 영상을 집

적 영상 디스플레이를 위한 2D 요소 영상으로 변

환하였다. 본 방법을 사용하여 3D요소 생성 영상
을 사용하면 효율적으로 요소 영상을 생성할 수 

있을 것이다.
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