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영화 ‘아바타’를 계기로 다양한 입체영화의 등장과 3D TV의 대중화로 인해

입체영화를 비롯한 입체 콘텐츠에 대한 관심이 증가되고 있다. 또한 MS사의

‘키넥트’가 인기를 끌면서 사용자와 영상 콘텐츠 간의 상호작용 기술이 게임

을 중심으로 다양한 분야에 적용되고 있다. 본고에서는 입체영상을 제작하는

데 있어서 필요한 촬영 기술 및 관련 장비의 현황 및 스테레오 입체영상의 색

감일치 기술의 현황을 소개하고자 한다. 아울러 영상 콘텐츠와 사용자 간의

상호작용을 위한 비전 기반의 상호작용 기술 및 장비의 현황에 대해서도 살펴

본다. 
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Ⅰ. 서론 

인간은 두 눈을 이용하여 물체를 인식하며, 입체영

상은 이를 모방하여 좌우 두 개의 영상을 좌우 양안

에 각각 보여줌으로써 입체감(깊이감)을 느끼게 하는 

것을 의미한다. 따라서 입체영상 콘텐츠를 제작하기 

위해서는 좌우 양안에 각각 보여지게 될 두 개의 영

상이 필요하다. 특히 입체영상 콘텐츠가 잘못 제작되

는 경우에는 어지러움증 및 눈의 통증을 유발할 수도 

있기 때문에, 2D 영상을 제작하는 일반 콘텐츠 제작

보다 입체 3D 영상으로 제작하는 경우에 2배 이상의 

예산과 노력이 소요된다.  

입체 콘텐츠 제작을 위해서는 프리프로덕션(pre-

production) 단계에서 좌우 영상 촬영을 위한 연출이 

구상되어야 하고, 프로덕션 단계에서 좌우 영상을 각

각 촬영할 수 있도록 두 개의 카메라를 배치하여야 

한다. 포스트프로덕션(post-production) 단계에서도 

입체영상 색감을 일치시키거나, 깊이감을 재조정하는 

등의 작업이 추가적으로 필요하게 된다.  

한편, 사용자의 움직임을 실시간으로 감지하여 이

를 영상 콘텐츠와 상호작용이 가능하도록 하는 콘텐

츠를 인터랙티브 영상 콘텐츠라고 정의할 수 있으며, 

이를 위해서는 카메라 등을 통해 사용자의 3차원 정

보를 파악하는 기술과 사용자의 3차원 정보를 통해 

움직임 정보를 파악하는 기술이 필요하다. 이러한 기

술을 통해 영상 콘텐츠와 사용자 간에 자연스러운 상

호작용이 이루어 질 수 있게 된다.  

본고에서는 입체영상 제작 및 사용자 상호작용 기

술에 대해 관련 장비와 기술 현황을 살펴보고자 한다. 

구체적으로는 입체 촬영의 원리 및 장비와 입체영상

의 색감일치 기술에 대한 동향과 아울러, 입체영상과 

사용자 간의 상호작용을 위한 비전 기반의 상호작용 

기술 및 장비의 현황에 대해서 살펴본다. 

Ⅱ. 입체영상 제작 기술 

1. 입체 촬영의 원리 및 장비 

입체 콘텐츠를 촬영하기 위해서는 사람의 양쪽 눈 

역할을 하는 두 개의 실사 캡처(capture) 장치가 필요

하다. 이를 위해 일반적으로 두 개의 카메라를 사용하

기도 하고 두 개의 렌즈 또는 센서가 달린 특수 카메

라를 사용하기도 한다. 

사람의 눈이 일정 간격으로 벌어져 있고 눈동자를 

움직여 초점을 맞출 수 있듯이, 촬영 장비도 두 개 카

메라 사이의 간격과, 바라보는 방향을 움직여 입체영

상의 깊이감을 조절할 수 있다. (그림 1)에서 볼 수 있

듯이 두 카메라 사이의 간격을 IOD(inter-ocular dis-

tance)라고 하고, 수렴점을 영점(convergence point)

이라고 하는데, 이 두 가지를 이용하여 콘텐츠의 입체

감을 결정한다[1].  
 

 

(그림 1) 입체 카메라 간격과 초점 방향 

 

IOD는 간격 크기에 따라 좌우 영상의 가로 편차를 

크게 또는 작게 만들어서 전체적인 입체량을 좌우하

며, 영점은 깊이가 0으로 인지되는 지점이 된다. IOD

와 영점 계산은 입체 촬영 준비 단계 및 실제 촬영 단

(그림 2) IOD Calculator 
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계에서 항상 필요하므로, (그림 2)와 같이 스마트폰용 

애플리케이션으로도 많이 개발되어 간편하게 사용할 

수 있다[2],[3]. 

가. 입체 카메라 

입체 촬영용 카메라는 두 개의 카메라가 동시에 동

일한 영상을 촬영할 수 있어야 한다. 카메라의 화각이

나 색감이 달라지거나, 동기가 맞지 않는 경우에는 양

쪽 눈에 보이게 될 영상 정보가 틀려져서 인지 과정

에 어려움이 생기기 때문이다. 이 외에도 두 개의 카

메라를 동시에 운영해야 하는 점 때문에, 가볍고 작을

수록 우수하다. 최근에는, 한 대의 카메라에 두 개의 

렌즈와 센서가 장착되어 동시에 좌우 영상을 촬영하

는 카메라가 출시되기도 하였다. 가볍고 조작이 간단

하기 때문에 이동이 많은 촬영에 사용되고 있다. (그

림 3)은 Sony, Silicon Image, 파나소닉에서 제작한 

입체용 카메라들을 보여주고 있다. 
 

 

 (그림 3) 입체 카메라 

나. 입체 리그 

두 개의 카메라를 사용하는 경우, 기존의 카메라를 

그대로 사용하는 대신 카메라를 공간적으로 배치하기 

위해서 리그(rig)라는 특별한 장치를 추가로 사용해야 

한다. 리그는 구조상 크게 수평형과 수직형 타입으로 

나뉘어 진다.  

(그림 4a)와 같이 수평형 리그는 사람의 눈과 비슷

하게 카메라 두 개가 좌우로 나란히 배치되어 있는 

구조이다. 하지만, 두 카메라 사이의 간격(IOD)을 좁

히는데 한계가 있기 때문에 멀리 있는 물체를 촬영할 

때 사용되고 있다. 

수직형 리그는 수평형의 단점을 보완하기 위해 고

안되었다. (그림 4)의 (b)에서와 같이 두 개의 카메라

를 수직으로 배치하고 양쪽 렌즈 사이에 하프미러

(half-mirror)를 끼워 넣어, 들어오는 빛을 50%씩 위

와 아래의 카메라로 나눠서 보내준다. 카메라 간격

(IOD)을 최대 0cm까지도 줄일 수 있기 때문에 근접 

촬영은 물론 원경까지 촬영 가능하나, 부피가 크고 무

게가 무겁다는 단점이 있다. 또한, 하프미러를 통해 

빛이 양쪽으로 분배되기 때문에 영상이 전체적으로 

어둡고 좌우 영상의 색감차이가 많이 나기도 한다. 이

러한 단점에도 불구하고 자유로운 IOD 값 조절의 장

점으로, 대부분의 입체 콘텐츠는 수직형 리그로 제작

되고 있다. 

(a) 수평 리그                              (b) 수직 리그 

(그림 4) 입체 리그 
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다. 이미지 프로세서 

입체 촬영의 여러 가지 어려움 때문에, 입체 촬영 

장에는 카메라와 리그 외에 이미지 프로세서가 동원

되기도 한다. 좌우 영상을 먹싱(muxing)하여 두 영상

의 차이를 보기 좋게 디스플레이해주는 가장 기본적

인 역할에서부터, 입체 촬영 영상을 분석하여 입체영

상의 오류를 분석해서 알려주는 좀 더 적극적인 역할

을 하기도 한다. 또한, 분석된 결과에 따라 현장에서 

실시간으로 좌우 입체영상을 보정해서 저장 또는 전

송할 수도 있다. 

(그림 5)의 아래쪽 이미지는 실제 많이 사용되고 있

는 이미지 프로세서인 3Ality SIP2100 모델과 Sony 

3D Box 모델을 보여주고 있다[4],[5].  
 

 
(a) 3Ality, SIP2100                            (b) Sony, 3D Box 

(그림 5) 이미지 프로세서의 기능 

2. 스테레오 입체영상의 색감일치 기술 

좌, 우 카메라로 촬영된 스테레오 입체영상은 좌, 

우 영상 간의 색감차이가 존재하고 이 차이가 클 경

우 보는 이에게 피로감을 유발할 수 있다. 개발 기술

은 스테레오 입체영상의 좌, 우 영상이 갖는 특성을 

활용하여 자동으로 좌, 우 영상 간의 색감차이를 일치

시키는 기술이다.  

가. 기존 기술  

영상 간의 색감차이를 일치시키는 기술은 색 변환 

(color transfer)라는 이름으로 오래 전부터 학계에서 

연구되어 왔다. 이 기술은 입력 영상과 참조 영상의 

색상 분포를 비교하여 입력 영상의 분포형태를 참조 

영상의 분포형태로 변환하여 입력 영상이 참조 영상

과 유사한 색감을 갖도록 하는 기술이다. (그림 6)은 

색 변환을 적용한 결과이다.  

다시점 입체영상에서의 색감일치 역시 색상 회귀모

델 분석을 이용하여 다른 시점 영상 간의 색감을 일

치시키는 기술이 연구되었지만 이 경우 역시 카메라 

간의 중심 거리(baseline)가 큰 경우에 집중되어 왔

다.  

한편, 업계에서는 최근 스테레오 입체영상에서의 

색감일치 기능을 제공하는 상용 SW가 개발되었다. 

(그림 7)은 Quantel사의 Pablo 시스템 구성 예와 

Foundary사의 NukeX의 플러그인 세트인 Occula의 

화면 예이다. Quantel사의 Pablo는 전문적인 DI 작업

을 위한 색상보정 기능을 제공하지만 자동 일치 기능

보다는 소프트웨어와 하드웨어를 접목시킨 시스템 구

성으로 정밀한 보정을 위한 수작업 기반 작업환경을 

제공한다. Foundary사, NukeX의 플러그인 세트인 

Occula는 좌, 우 영상 간이 전역적, 국부적 색감차이

를 보정하는 기능을 제공한다. 전역적 차이를 보정하

기 위해서 영상 간의 색상, 밝기 분포를 일치시키고, 

국부적 차이는 입력 영상을 다수의 블록으로 나누고 

(a) 입력 영상                  (b) 참조 영상                  (c) 처리된 영상 

(그림 6) 색 변환 적용 예 

(a) Pablo 시스템(Quantel)                 (b) Nukex, Occula(Foundary) 

(그림 7) 색감일치 기능 제공 상용 SW 
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참조 영상에서의 대응영역을 찾아 국부적으로 색상분

포를 일치시킴으로써 보정한다. 하지만 이 과정에서 

블록 간의 이질감과 색상번짐 현상이 발생하고 상용 

콘텐츠 제작에 활용하기 위해서는 다수의 색상보정 

노드를 생성하여 이들을 융합하여 사용하는 복잡한 

작업 설계과정이 필요하다.   

나. ETRI 개발 기술  

ETRI에서는 수직 리그로 촬영된 스테레오 입체영

상에 특화된 자동 색감일치 기술을 개발하였다. 우선 

기본적으로 좌, 우 영상 간의 색상분포 일치를 통하여 

전역적인 색감일치를 수행한다. 수직 리그로 촬영된 

입체영상은 수직 리그에 사용되는 하프미러의 광학적 

특성으로 전체적인 색감차이 외에 상하방향 색감 편

향성 현상이 관찰된다. 개발기술은 상하방향 색상분

포 비교 및 보정을 통해서 이러한 문제점을 해결하였

다. 마지막으로 이러한 보정을 거친 후에도 남아있는 

일부 국부적인 영역에서 색감차이를 보정하기 위해서 

좌, 우 영상 간의 특징점 매칭을 수행하고 특징점 매

칭 주변영역에서 샘플 포인트를 추출하여 LUT(Look 

Up Table)를 구성하여 위의 처리결과와 융합하여 최

종적으로 색감일치가 완료된 영상을 얻는다. (그림 8)

은 ETRI에서 개발된 색감일치 기술이 적용된 예이다. 
 

 

(그림 8) ETRI에서 개발된 색감일치 기술 적용 예 

Ⅲ. 영상과의 상호작용 기술 

1. 3차원 정보 획득 기법 

3차원 정보를 획득하는 방법은 (그림 9)의 분류와 

같이 크게 접촉식과 비접촉식 방법으로 나누어 볼 수 

있다[6]. 접촉식 방법은 물체 외형을 따라가는 형태인 

비파괴 형식과 파괴 형식으로 나눠지며, 비접촉식 방

법은 소리나 전자기파가 물체에 반사되어 되돌아오는 

반사 방식과 물체에 투과되는 투과 방식으로 나눌 수 

있다. 현재 3차원 측정에 주로 사용되는 기법은 광학 

방식으로써 빠르고 높은 정확도를 가지고 물체에 어

떠한 변형 없이 측정할 수 있다. 본 절에서는 광학 방

식을 사용한 3차원 측정 기법들을 중점적으로 다루기

로 한다. 
 

 

(그림 9) 3차원 획득 기술의 분류 

 

광학 방식은 (그림 10)과 같이 카메라에서 획득한 

영상 정보를 바탕으로 3차원 거리를 측정하는 수동 

방식과 특정 전자기파 등을 투사하는 능동 방식으로 

분류할 수 있다. 3차원 거리 측정에서 최근 주로 사용

되고 있는 기법은 다른 방법들에 비해 빠른 속도와 

우수한 정확도를 보이는 수동 방식의 스테레오 방식

과 능동 방식의 TOF(Time-Of-Flight), 능동형 구조

광 방식이다. 



 

정혁 외 / 입체영상 제작 및 사용자 상호작용 기술  27 

가. TOF 방식 

TOF 방식은 3차원 카메라에서 특정 전자기파를 쏘

고 되돌아 오는 시간을 측정(TOF principle)하여 3차

원 거리 정보를 획득하는 기법이다. TOF 센싱 방식은 

정확한 거리 측정이 가능한 장점이 있으나, 센서의 가

격이 고가이며, 최대해상도가 QCIF급인 단점이 있

다. 최근 SoftKinetic사에서 출시된 DS311모델은 

QQVGA급의 해상도를 지원하며 499달러의 가격으

로, 기존의 고가 장비로만 인식되어 왔던 TOF 카메

라에 새로운 가능성을 제시하고 있다. (그림 11)은 

TOF 방식의 3차원 인식 카메라 외형이다. 
 

 
(a) SoftKinetic, DS311                          (b) MESA Imaging 

(그림 11) TOF 방식의 3차원 인식 카메라 

나. 스테레오 방식 

스테레오 방식은 인간의 두 눈과 같이 한 쌍의 카

메라 혹은 그 이상의 카메라로부터 들어 오는 영상을 

이용하여 환경/물체의 삼차원 형태를 측정하는 방법

이다. 삼차원 거리 측정은 (그림 12)와 같이 삼각 측

량으로 이루어지며, 삼각 측량을 위한 매칭 기법은 코

너, 에지 등 다양한 방법들이 시도되어 왔다. 

임의의 베이스라인 b를 가진 두 카메라에서 영상을 

획득하고 두 영상에서 같은 지점을 찾았을 때, 알고 

있는 초점거리 f가 있다면 다음과 같은 식을 통해 거

리 정보 r을 알 수 있다. 

r=f(b/d), 단 d=dl-dr 

상용 스테레오 카메라 제품은 3차원 복원 과정을 

컴퓨터에서 연산하는 소프트웨어 방식과 FPGA와 같

은 하드웨어에서 연산하는 하드웨어 방식으로 나눌 

수 있다. 전자의 제품으로는 Point Grey Research의 

제품과 Videre Design의 제품들이 있고 후자의 제품

으로는 TYZX의 스테레오 카메라가 있다((그림 13) 

(그림 10) 광학 방식의 3차원 획득 기술 
(그림 12) 스테레오 매칭 시스템의 기하학적 구조 

 
(a) Point Grey, Bumblebee2 

 

 
(b) Videre Design, STH-MDCS         (c) TYZX, DeepSea G2 

(그림 13) 스테레오 방식의 카메라 
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참조). 두 방식의 제품들의 해상도는 비슷하나 3차원 

복원 결과는 하드웨어 방식의 스테레오 카메라 경우

에 실시간으로 3차원 거리 정보를 획득할 수 있다. 

스테레오 방식의 카메라들은 양쪽 카메라의 특징점 

일치가 성능을 좌우하게 되며, 따라서 특징점을 찾기 

어려운 상황 즉, 영상 내에 컬러 변화가 없는 영역이 

많이 존재하거나, 조명이 지나치게 어둡거나 밝은 경

우 사용할 수 없는 단점이 있다. 

다. 구조광 방식 

구조광(structured light) 방식은 능동 방식의 3차

원 카메라로써 스테레오 카메라의 한 부분을 투사장

치로 대체한 형태로 구성되어 있다. 투사장치는 점, 

선, 면 형태로 빛을 투사할 수 있으며 투사된 빛은 물

체 형태에 따라 변형이 일어난다. 구조광 방식의 3차

원 카메라는 이 변형된 정보를 이용하여 3차원 거리 

정보를 계산한다. 

(그림 14)는 구조광 방식의 기본적인 원리를 보이

는 것으로서, 선 형태의 빛을 투사하여 물체에 맺힌 

선에 대한 3차원 거리 정보를 획득할 수 있다. 때문에 

카메라 영역 전체에 대한 3차원 거리 정보를 얻기 위

해서는 많은 수의 라인이 필요하게 되는데, 이를 보안

하는 방법으로 면 형태의 빛을 투사하여 빠르게 3차

원 정보를 얻는 방법을 사용한다.  

삼각 측량을 위해서는 월드 좌표상에 표시되는 한 

점을 두 카메라 좌표상에 어디에 맺히는지를 알아야 

한다. 이때 스테레오 카메라는 각 카메라 영상 이미지 

평면의 U, V 좌표 값으로 두 위치를 알 수 있으나, 구

조광 방식의 3차원 카메라는 투사부 파트의 좌표 값

을 바로 얻기가 어렵다. 투사부 파트의 좌표 값은 카

메라로 획득되는 영상 정보로 계산하게 되는데, 이를 

위해 투사하는 빛에 정보를 담아 패턴을 형성하고 물

체에 투사한다. 이때 정보를 담는 방법에 따라 (그림 

15)에서 볼 수 있는 direct code, spatial code, tem-

poral code로 나눌 수 있다. Direct code는 색상 값 

(그림 14) 라인을 이용한 3차원 거리 정보 획득 개요[6]  (그림 15) Coding 방법에 대한 pattern 분류 
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등을 이용하여 프로젝터 좌표 정보를 한 장의 패턴에

서 바로 계산할 수 있는 기법이다. Spatial code는 주

변 값의 정보를 이용하여 좌표를 계산하는 기법이고 

temporal code는 좌표 값을 시간 축으로 여러 장의 

패턴을 이용하여 계산한다. 패턴에 대한 분류는 (그림 

15)에 소개되어 있다[7]. 

최근 Primsense사에서 개발한 3차원 카메라 모듈

은 (그림 16)에서 보이는 것과 같이 IR 광원을 사용하

여 투사되는 speckle 패턴을 도입하였다. 이 모듈은 

640×480급 해상도의 3차원 정보를 가진 뎁스 맵을 

30fps로 획득하며, 출시된 제품군은 150~300달러의 

가격으로 판매 되고 있다. Primesense의 카메라 모듈

은 (그림 17)에서 보이는 것과 같이 Microsoft사의 

Kinect와 Asus 카메라에 탑재하여 공급되고 있으며, 

빠른 처리속도와 높은 해상도, 저렴한 가격으로 인해 

최근 가장 많이 사용되고 있는 3차원 정보 획득 장치

이다. 또한 장치에서 나오는 3차원 정보를 기반으로 

다양한 제스처 인식, 공간 인식 기반의 응용 기술들이 

활발히 발표되고 있다. 

2. 깊이 영상에서의 사용자 동작인식 

깊이 센서로부터 만들어진 공간정보를 가지고 있는 

영상은 화면상에 나타나는 사용자를 실제의 공간에서 

인지하고 그 사용자의 동작에 대한 인식을 수행하여 

응용 프로그램에 적용하기까지의 과정이 기존의 2차

원 영상에서 같은 작업을 진행하는 것보다 훨씬 수월

하게 적용될 수 있는 이점을 가지고 있다. 간단히 그 

장점을 열거하여 보면 다음와 같다 

사용자와 배경의 분리가 수월하다: 기존의 2차원 

영상에서 배경과 사용자 분리를 수행할 때보다 3차원 

깊이 센서에서 나오는 영상의 경우 조명의 영향에서 

보다 자유로울 수 있기 때문에 기존의 2차원 영상에

서 오류로 판명되기 쉬운 그림자의 처리에 따른 부담

과 조명의 변화에 따른 잘못된 인식이 현저히 감소한

다. 

사용자들 간의 추적과 분리가 용이하다: 깊이 정보

가 포함된 영상에서는 사용자들 간의 겹침을 판단하

기가 기존의 2차원 영상보다 수월하여 화면상에 존재

하는 사용자들 간의 분리 및 추적에 대한 알고리즘을 

실시간으로 구현이 가능하다.  

사용자의 골격구조를 찾는데 보다 많은 정보가 존

재한다: 하나의 사용자에 대하여 인식을 수행하는데 

필요한 기본정보가 인간의 골격정보를 추출해 내는 

것이다. 깊이 영상에서는 사람의 주어진 골격조건의 

기본조건을 이용하여 스켈레톤 정보를 추출하는데 많

은 장점을 가지게 된다.  

이러한 장점으로 인하여 현재 많은 요구가 형성되

고 있는 사용자의 동작인식을 통한 인터랙션이 가능

한 콘텐츠 기술을 적용하기에 3차원 깊이 센서를 통

한 접근이 활발히 진행되고 있는 현실이다.  

(그림 16) Primesense 제품군에 사용된 speckle 패턴 

 

(a) Microsoft Kincet                                (b) Asus 

(그림 17) Primesense의 모듈로 제작된 카메라 제품 
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최근 가장 대표적인 3차원 깊이 센싱 기술은 프라

임센서에서 원천 기술을 개발하여 만들어진 3차원 깊

이 센서로 마이크로소프트에서 Xbox에 실용화함에 

따라 그 파급효과가 거의 전 세계에 이를 정도로 넓

게 확장되어 있다. 현재 가장 대중적으로 사용하는 동

작인식 라이브러리는 크게 2종류로 구분되고 있다. 

하나는 프라임센서에서 개발한 OpenNI[8]이고, 다른 

하나는 마이크로소프트에서 개발한 Kinect SDK[9]이

다.  

OpenNI는 프라임센서에서 개발과 동시에 발표되

었으며, 최초에 센서의 구입자에게만 오픈되었던 것

을 Xbox의 대중화를 타고 모두에게 공개하는 형태로 

변형되었다. 크게 마이크로소프트에서 개발한 Kinect 

SDK와의 차이점을 살펴보면 OpenNI의 경우 컬러 카

메라의 입력을 사용하지 않고 골격추출의 경우에도 

뎁스 영상의 자료를 가지고 제약조건을 가지고 골격

구조를 추출하는 방식을 취했으며, 이와 반대로 

Kinect SDK의 경우에는 인식의 응용에 있어 컬러 카

메라의 입력을 사용하는 경우가 많아, 얼굴인식과 음

성인식들을 결합하여 사용하고 있다. 또한, Kinect 

SDK의 경우 골격구조의 추출에서 미리 학습된 다량

의 데이터에서 학습을 방법을 통하여 골격구조를 추

출하는 방식을 취하고 있다[10].  Kinect의 대중화에 

따라 OpenNI를 Kinect에 연동하여 사용할 수 있는 

라이브러리[11]도 발표되어, 개발자들이 자유롭게 

Kinect를 사용하여 OpenNI를 이용할 수 있도록 지원

하고 있다.  

최근 들어 이러한 라이브러리를 이용하여 여러 응

용에 적용하고 이를 웹에 발표하는 사례들이 늘고 있

다. 가장 대표적인 사이트로는 Kinect Hacks[12]가 

있다. 이 사이트는 세계 각지에서 여러 응용 분야에 

적용한 실제 사례들이 빠른 시간 안에 전파되고 공유

되는데 중요한 역할을 하고 있다. 이러한 3차원 깊이 

센서를 이용한 동작인식 및 응용 분야에 대한 관심의 

증폭에 따라, 현재의 주요 관심을 받는 분야에 대하여 

소개하는 TED[13]라는 기술 소개사이트에서도 교육

이나, 로봇, 발표 등에 사용하는 기술들을 소개하고 

있다. 국내에서도 활발한 연구가 진행 중이며, 여러 

콘텐츠에 접목한 기술들을 발표하고 있으며, 계속적

으로 교육, 국방, 엔터테인먼트 등의 분야에 확장시켜 

가고 있다[14]. 다음 (그림 18)은 3차원 깊이 영상에

서의 사용자 골격추출 과정과 골격 정보로부터 동작

인식을 인터랙티브 콘텐츠에 적용한 예이다. 

Ⅳ. 결론 

본고에서는 입체 촬영의 원리 및 장비와 입체영상

의 색감일치 기술에 대한 동향 분석을 통해 입체영상 

(그림 18) 3차원 깊이 영상에서의 사용자 골격추출과 동작

인식에서의 적용 예(가상수족관: 물고기 낚시,

물고기 몰기, 먹이 주기 등의 인터랙션 콘텐츠)



 

정혁 외 / 입체영상 제작 및 사용자 상호작용 기술  31 

제작에 필요한 기술의 전반적인 현황을 살펴보았다. 

또한 영상 콘텐츠와 사용자 간의 자연스러운 상호작

용을 가능케 하는 비전 기반 장비 및 기술 동향분석

을 통해 상호작용 기술의 현황도 살펴보았다.  

입체영상의 제작에는 색감일치 및 깊이 조정 등 고

려해야 할 점이 기존의 영상 제작에 비해 훨씬 많다. 

이를 해결해 주는 촬영 솔루션에 대한 개발이 지속적

으로 이루어지고 있으며, 앞으로 보다 후반 작업의 노

력이 많이 줄어들게 개발될 것으로 예상된다. 아울러 

깊이 정보를 보다 넓은 범위에서 빠르고 정확하게 인

식하여 사용자의 움직임을 실시간으로 파악하는 기술 

개발이 진행되고 있어서, 방 전체의 범위에서 사용자-

영상 콘텐츠 또는 다수의 사용자 간의 자연스러운 상

호작용을 제공하는 제품 및 영상 콘텐츠가 등장할 것

으로 기대된다.  

약어 정리 

CG Computer Graphics 

DI Digital Intermediate 

GPU Graphics Processing Unit 

IOD Interocular distance 

LUT Look Up Table 

S3D Stereoscopic 3D 

TOF Time-Of-Flight 

VFX Visual Effects 
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Stereoscopic 3D  ‘Stereo’(두 개의)+‘scopic’(to see, 보다). 두 
눈으로 보는 양안식 3D를 의미함. 인간이 두 눈을 이용하여 물
체를 인식하는 것을 모방하여 좌우 두 개의 영상을 좌우 양안
에 각각 보여줌으로써 입체감(깊이감)을 느낄 수 있게 하는 것 

IOD(Interocular distance)  눈 사이의 거리를 뜻함. 입체 영상 
제작 시에는 좌우 카메라 렌즈 중심점 사이의 거리를 의미함. 

Convergence point  수렴점, 집합점. 좌우 양쪽 눈의 바라보
는 방향이 수렴되는 점을 의미함. 깊이값이 0으로 인지되는 영
점이 되며, 입체영상을 시청할 경우 스크린과 같은 깊이로 인
지되는 깊이 지점이 됨. 

용어해설 


