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I. 서론

  집적영상[1]과 관련된 기존의 연구들은 가상의 3D오브

젝트를 이용한 연구들이 대부분 이었다[2]. 그러나 이러

한 연구들은 실공간을 기반으로 3D영상을 만든 것이 아

니라 현실감이 낮고 또한 사용자와 상호작용하는 콘텐츠 

제작에 한계가 있었다. 이와 같은 문제를 해결하기 위해, 

실공간을 저장할 수 있는 깊이카메라를 이용하여 촬영한 

영상을 기반으로 집적영상을 생성하게 되면 여러 3D 디

스플레이 분야에서 활용할 수 있다[3,4]. 현재 실공간의 

정보를 얻기 위해 사용되는 장비는 주로 키넥트 V1과 V2 

[5]등이 있다. 이 장비들은 각각 640X480 칼라영상

/320X240 깊이영상과 1920X1080 칼라영상/512X424 깊

이영상을 제공한다. 하지만 칼라영상보다 깊이영상의 해

상도가 낮기 떄문에 칼라영상의 해상도를 낮춰서 요소영

상을 생성해 최종적으로 생성된 영상의 질이 떨어지는 

문제점이 있다. 본 논문에서는 낮은 해상도의 깊이영상

을 칼라영상에 적합하도록 확장하여 요소영상을 생성하

는 기법을 제안한다.    

Ⅱ. 확장된 깊이영상을 이용한 집적영상 
    생성

  실제 공간을 무안경식 3D디스플레이로 렌더링하기 위

해서는 칼라영상과 이에 대응하는 깊이정보가 중요하다. 

키넥트 장비를 이용할 경우 얻어진 실공간에 대해 칼라

영상과 깊이영상의 크기가 달라 요소영상을 생성할 때 

손실이 발생한다. 본 논문에서는 컬러영상 크키로 확장 

깊이영상을 만든 후 깊이영상의 각 픽셀에 대응하는 컬

러영상을 찾아 원래 깊이영상의 깊이정보를 확장된 깊이

영상에 지정하는 방법을 제안한다. 

  그림 1은 키넥트 V2로 입력받은 512X424크기의 깊이

영상과 그 영상을 단순히 1920X1080크기로 확대한 영상

이다. 확대한 깊이 영상의 픽셀에 깊이 값이 지정되지 않

아 많은 빈공간이 존재할 수 있어 실공간을 표현하기 힘

들다. 

▶▶ 그림 1. 키넥트 장비로 얻어진 원래깊이영상과 

확장 깊이영상

  그림 2는 512X424의 깊이 영상을 1920X1080 칼라영

상에 확장한 결과이며, 칼라영상에 깊이 값이 채워지지 

않은 픽셀이 많이 존재하는 것을 알 수 있다. 따라서 확

장된 깊이영상의 빈 깊이값을 채우는 보간법에 대한 연

구가 필요하다. 많이 사용되는 보간법은 최근이웃보간법, 

이이중선형보간법, 양3차보간법이 있다. 그림 3은 깊이

영상(512x424)에 대해 깊이 값의 경계가 뚜렷하게 구분

되는 영역에 대하여 각각의 보간을 적용하여 생성한 확

장된 깊이영상(1920x1080)에 대하여 400% 확대하여 나

타낸 그림이다.
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 요약

최근 3D 기술의 이슈는 안경을 사용하지 않고 고화질 3D를 볼 수 있도록 하는 것이며, 그 기술로 집적영상시스템이 대표적으로 

사용된다. 본 논문에서는 고화질의 3D 영상 생성에 대한 기법의 하나로 저해상도의 깊이영상을 고해상도로 확장시켜 고해상도 

요소영상을 생성하는 기법을 제안한다. 제안 기법을 적용한 결과 질 좋은 요소 영상을 생성하였다. 
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▶▶ 그림 2. 칼라영상에 매핑된 깊이영상의 데이터

▶▶ 그림 3. 각각의 보간법을 이용해 만든 확장 

깊이영상

  양3차 보간법의 경우, 3가지 보간방식중 경계면이 가

장 자연스러움을 확인할 수 있다. 

  본 논문에서는 확장된 깊이영상과 칼라영상을 이용하

여 Jeong 등[4]이 제안한 GPU 기반 알고리즘을 적용하여 

요소영상을 생성하였다. 실공간 물체에 대해 깊이정보에 

대한 손실없이 요소영상을 생성할 수 있기 때문에 고해

상도의 요소영상을 생성할 수 있다. 그림 3과 그림 4는 

각각 보간처리하지 않는 깊이영상과 양3차 보간처리한 

깊이영상 그리고 칼라영상을 이용하여 생성한 요소영상

을 보여주고 있다. 

▶▶ 그림 4. 보간 처리없이 확장시킨 깊이영상을 

이용해 생성한 요소영상

▶▶ 그림 5. 양3차 보간을 적용한 요소영상

  그림 4과 그림 5에서 보는 바와 같이 생성된 두 요소

영상의 화질을 비교하였을 때 매우 큰 차이가 있음을 알 

수 있다.  

Ⅲ. 결론
  

  본 논문에서는 양3차 보간법을 이용해 깊이영상을 칼

라영상의 크기로 확장시키는 연구를 진행하였다. 이렇게 

칼라영상과 깊이영상을 매핑시킨 영상데이터를 기반으로 

요소영상을 생성하였으며, 기존의 컬러영상을 깊이영상

으로 축소시켜 요소영상을 생성하는 집적영상 디스플레

이 결과보다 고해상도의 집적영상을 디스플레이 할 수 

있었다. 향후 연구과제로는 깊이영상 보간 시 소요되는 

연산량을 해결하기 위한 연구와 여러 카메라를 이용해 

요소영상을 생성하는 연구가 필요하다.
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