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Ⅰ. 서  론

3차원 영상은 의료, 오락, 교육 등 다양한 분야에서

유용하게 사용되고 있다. 특히 컴퓨터 그래픽 기술과

접목시킨 3차원 애니메이션들이 극장에서 빈번하게 상

영되고 있으며, 기존에 출시된 영화도 3차원으로 재구

논문 2017-54-2-12

가중치를 이용한 센서스 변환과 가이드 필터링

기반깊이지도 생성 방법

( Weighted Census Transform and Guide Filtering based

Depth Map Generation Method )
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요 약

일반적으로 영상은 기하학적 왜곡과 방사성 왜곡을 포함하고 있다. 센서스 변환은 방사 왜곡으로 인해 발생하는 스테레오

부정합 문제를 해결할 수 있다. 일반적인 센서스 변환은 윈도우 중심 화소 값과 이웃한 화소의 값을 비교하기 때문에 화소 값

의 차이가 크지 않은 경우 정확한 정합 결과를 얻기 어렵다. 이를 해결하기 위해 윈도우 내 보조 윈도우를 적용하여 화소 값

차이별로 서로 다른 4단계 가중치를 적용하는 센서스 변환 방법을 제안한다. 현재 화소 값이 보조 윈도우의 화소평균 값 보다

큰 경우 높은 가중치를 부여하고, 그렇지 않은 경우 낮은 가중치를 부여함으로서 차등적인 센서스 변환을 수행한다. 가중치를

이용한 센서스 변환 영상과 입력 영상을 이용하여 초기 변위지도를 생성한 뒤, 기울기 정보를 추가적으로 사용하여 최종 변위

지도 생성을 위한 비용 함수를 모델링한다. 최적의 비용 값을 찾기 위해 가이드 필터링을 사용하는데, 이는 입력 영상과 변위

영상을 사용하여 필터링을 수행하기 때문에 객체의 경계영이 보존될 수 있다. 실험 결과로부터 제안한 방법을 이용한 스테레

오 정합 결과 성능이 기존의 방법에 비해 개선된 것을 확인하였다.

Abstract

Generally, image contains geometrical and radiometric errors. Census transform can solve the stereo mismatching

problem caused by the radiometric distortion. Since the general census transform compares center of window pixel value

with neighbor pixel value, it is hard to obtain an accurate matching result when the difference of pixel value is not large.

To solve that problem, we propose a census transform method that applies different 4-step weight for each pixel value

difference by applying an assistance window inside the window kernel. If the current pixel value is larger than the

average of assistance window pixel value, a high weight value is given. Otherwise, a low weight value is assigned to

perform a differential census transform. After generating an initial disparity map using a weighted census transform and

input images, the gradient information is additionally used to model a cost function for generating a final disparity map. In

order to find an optimal cost value, we use guided filtering. Since the filtering is performed using the input image and the

disparity image, the object boundary region can be preserved. From the experimental results, we confirm that the

performance of the proposed stereo matching method is improved compare to the conventional method.
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성하여 상영되고 있다. 3차원 영상을 생성하기 위해서

는 기본적으로 깊이 정보가 필요 하다. 일반적으로 TV

나 모니터를 통해 보게 되는 영상들은 2차원 정보로써

실제 사물과 시점의 거리에 대한 정보를 가지고 있지

않다. 사람의 눈은 아무런 추가 정보 없이 사물의 원근

감이나 입체감을 느낄 수 있지만, 디스플레이 장치에서

는 단순 2차원 정보만 사용하여 3차원 영상을 표현할

수 없다.

2차원 영상에 깊이 정보를 추가적으로 사용하여 3차원

영상을 생성하기 위해 다양한 깊이정보 생성 방법이

연구되고 있다. 깊이 정보 획득 방법은 크게 두 가지

종류로 나눌 수 있는데 이는 능동적 탐지 방법[1]과 수

동적 탐지 방법[2]이 있다.

수동적 탐지 방법은 스테레오 카메라를 통해 획득한

영상을 이용하여 깊이정보를 획득하는 방법이다. 스테

레오 영상으로부터 깊이 정보를 획득하는 스테레오 정

합 방법으로는 지역 기반 방법과 전역기반 방법이 있다.

지역기반 정합 방법의 경우에는 미리 지정한 윈도우 커

널을 사용하여 변위 값을 획득한다. 전역기반 방법에

비해 상대적으로 적은 영역을 비교하여 대응점을 찾아

내므로 수행시간이 적게 걸린다. 하지만 지역기반 윈도

우 크기에 따라 지역기반 정합 방법의 수행시간이 오래

걸리거나 적게 걸릴 수 있다[3].

두 입력 영상을 사용하여 스테레오 정합을 수행할 경

우 변위 값의 정확도는 입력 영상 내 영역별 성질에 따

라 변하게 된다. 객체와 객체사이의 영역에서는 밝기나

색상의 변화가 크게 나타나기 때문에 스테레오 정합의

정확도가 높다. 반대로 객체의 내부 영역이나 단일 패

턴을 갖는 영역의 경우 스테레오 정합 윈도우가 이동하

면서 비교를 수행해도 정확한 차이점을 찾기 어렵기 때

문에 정합의 정확도가 낮다.

스테레오 정합의 정확도는 영상의 객체의 특성 외,

영상에 포함되어 있는 오류의 정도에 따라 달라진다.

영상에 포함되어 있는 방사 왜곡 문제를 해결하기 위해

센서스 변환이 사용되었지만[4], 이는 윈도우 내 중심화

소의 값을 기준으로 밝기 값을 비교하므로 잡음에 매우

민감한 단점이 있다. 또한 깊이지도의 정확도는 객체의

경계영역에서 정해진 변위 값 유무에 따라 크게 변하게

되므로 초기 생성된 변위 지도를 그대로 사용하지 않고

필터링을 수행함으로써 각 화소가 갖는 변위 값의 정확

도를 높일 필요가 있다.

본 논문에서는 지역기반 스테레오 정합을 수행할 때

영상에 포함되어있는 방사 왜곡 문제를 해결하기 위해

가중치를 이용한 센서스 변환 방법을 제안한다. 또한

최적의 비용 값 계산을 위해 기울기 영상을 사용한 가

이드 필터링기반 비용 값 재 합산구조를 사용함으로써

경계영역의 정보를 보존하며 초기 변위지도로부터 최종

변위지도 생성을 위한 필터링을 수행한다. 본 논문의 2

장에서는 기존의 센서스 변환 방법에 대해 설명하고 가

중치를 적용한 센서스 변환 방법에 대해 설명한다. 3장

에서는 최종 변위지도를 위해 가이드 필터링과 비용 재

합산을 통해 비용 값을 최적화 하는 방법에 대해 설명

한다. 4장에서는 방법과 제안한 방법의 실험 결과를 비

교, 분석하고 마지막 5장 결론에서 본 논문을 마친다.

Ⅱ. 센서스 변환을 이용한 초기 변위지도 생성

2.1 기존의 센서스 변환

밝기 값이 스테레오 정합에 미치는 영향력을 줄이기

위해서 윈도우 커널 내에서 중심 화소 값과 이웃한 화

소들을 비교하여 중심 화소 값 보다 큰 경우 1을 그렇

지 않은 경우 0을 할당하여 영상을 재 정의하는 센서스

변환 방법이 사용되었다. 그림 1은 기존에 제안된 센서

스 변환 과정을 나타내고 있다.

그림 1. 기존 센서스 변환 방법

Fig. 1. Conventional census transform method.

식 1에 나타나 있듯이 센서스 변환은 지정된 윈도우

크기 내의 화소들과 중심 화소들 간의 밝기 값 차이 관

계에 따라 비트열이 생성된다. 식 1에서 는 이웃한 두

화소의 밝기 차이를 계산한다. 는 윈도우 내 중심 화

소를 ′는 윈도우 내에서 중심화소의 이웃한 화소들을

나타낸다.

 ⊗′∈
′ (1)

′ 








 i f ′   

 
(2)

(263)



94 가중치를 이용한 센서스 변환과 가이드 필터링 기반깊이지도 생성 방법 문지훈 외

식 2로부터 윈도우 중심에 이웃한 화소 ′의 밝기 값
′가 윈도우 중심에 위치한 화소 의 밝기 값 보

다 큰 경우에는 1, 작은 경우 0을 갖는 것을 알 수 있

다. 이렇게 생성된 윈도우 내 밝기 관계는 그림 1의 아

래와 같이 하나의 비트열을 갖게 된다. 그림 1의 비트

열은 좌영상과 우영상의 동일한 좌표에 윈도우를 적용

하여 찾아진 센서스 변환 비트열을 나타낸다. 두 영상

으로부터 찾아진 비트열 비교는 XOR연산을 수행한다.

식 3을 통해 두 비트열을 비교하여 서로 다른 비트 값

을 갖는 경우, 그 크기에 해당하는 해밍 거리(hamming

distance)를 획득한다.

′     
′  (3)

식 3은 변위 탐색 값이 인 경우, 기준이 되는 영상

내의 화소  의 비트열과 목표 영상 내에 해당하

는 화소  
′ 의 비트열 간의 해밍거리를 통한 화소

단위의 비용 값을 계산한다.

2.2 제안한 센서스 변환 방법

기존에 제안된 센서스 변환 방법들[5]은 영상의 방사

성 잡음이나 중심 화소에 포함된 잡음이 있을 경우 오

류를 제어함으로써 정확한 센서스 변환 결과를 얻을 수

있었다. 하지만 윈도우 내 이웃한 화소 값이 큰 차이를

갖지 않게 되는 경우 여전히 정확한 센서스 변환 결과

를 얻지 못하는 문제가 발생한다.

이러한 문제를 해결하기 위해, 본 논문에서는 화소의

밝기 차이별로 서로 다른 가중치 값을 부여하는 센서스

변환 방법을 제안한다. 중심 화소의 밝기 값만을 기준

으로 하는 기존 센서스 변환 방법과 다르게, 기존 윈도

우를 여러개의 보조 윈도우로 나눈 뒤 각각의 보조윈도

우가 갖는 평균값을 이용하여 비교함으로써 차이가 발

생하는 화소에 서로 다른 가중치를 부여한다.

일반적으로 윈도우에서 평균값에 유사한 밝기 값을

갖는 화소들은 그렇지 않은 경우에 비해 센서스 변환

과정에서 잘못된 비트열을 갖게 될 확률이 높다. 따라

서 보조 윈도우 내 주변 화소의 밝기 값의 차이를 계산

하고 큰 차이를 가질수록 센서스 변환된 값에 대해 높

은 가중치를 부여하며, 그렇지 않은 경우 낮은 가중치

를 부여한다. 가중치는 0부터 3까지 총 4단계의 값을

갖는다. 가중치 부여는 스테레오 정합에서 객체가 서로

다른 질감 영역이 많을 경우 정확한 변위지도를 획득[3]

할 수 있다는 성질을 토대로 한다.

일반적인 센서스 변환은 윈도우 내에서 화소 값 비교

결과를 0과 1의 비트열로 생성하는데, 0과 1로 변환하

는 기준은 중심 화소를 기준으로 이웃한 화소의 밝기

값의 크고 작음만 고려한다. 기존 센서스 변환 정보로

부터는 중심화소를 기준으로 이웃한 화소가 얼마나 크

거나 작은 밝기 값을 갖는지는 알 수 없다. 이러한 결과

는 동일한 객체 영역 내, 즉 윈도우 평균과 이웃한 화소

의 밝기 차이가 크지 않은 영역에서 스테레오 정합을

수행 할 경우 부정확한 변위 값을 생성하게 하는 문제

를 발생시킨다. 윈도우 내 이웃한 화소들이 갖는 밝기

값의 차이를 단계적으로 나타내기 위해 화소 밝기 값에

따라 서로 다른 가중치를 부여하여 센서스 변환을 수행

한다. 식 4는 제안한 방법에 사용되는 가중치 단계를

나타낸다.

식 4에서 는 식 1에 나타난 기존 센서스 변환에 사

용된 값을 대신하여 제안한 센서스 변환 영상에 사용된

가중치 값을 의미한다. 윈도우 내의 현재 화소 값 와

보조 윈도우의 평균 값  를 비교한다. 밝기 값의 차이

가 가장 큰 경우에는 최대값 가중치 3을 할당하며, 밝

기 값의 차이가 가장 작은 경우에는 최소값 가중치 0을

할당한다.

   









   

   ≥


   ≥


   

(4)

  
 

∈

    (5)

식 5를 이용하여 보조윈도우 내에서 현재 화소와 보

조윈도우 평균의 편차를 이용하여 ⍺값을 구한다. 식 5
의 ⍺값은 보조 윈도우와 현재 화소와가 갖는 화소 값
을 사용하여 값을 정한 뒤, 보조 윈도우의 평균값을 기

준으로 크거나 작은 차이가 있는 화소 영역에서 서로

다른 가중치 값을 할당해주는 역할을 한다. 즉, 현재 화

소와 비교한 값이 보조 윈도우 평균과 ⍺값의 합보다

큰 경우 가중치 값으로 2를, 보조 윈도우 평균과 ⍺값
의 합보다 작은 경우 가중치 값으로 1을 적용한다.

그림 3은 2.1절에서 설명한 기존 센서스 변환을 방법

을 사용하여 입력 영상으로부터 획득한 센서스 변환 결

과를 나타낸다. 결과에서 알 수 있듯이 각 객체의 경계

영역에서 이웃한 화소와의 거리 차이에 비례하여 정량
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적으로 나타내지 않았기 때문에 각 객체간의 경계가 불

분명하게 되는 문제가 발생하게 된다. 이러한 문제를 해

결하기 위해 식 5에서 정의한 화소 거리별 가중치를 고

려한 센서스 변환 방법을 적용한다.

그림 3. 기존의 센서스 변환 결과

Fig. 3. Conventional census transform result.

그림 4는 제안한 센서스 변환 방법을 적용하여 획득

한 센서스 변환 결과 영상을 나타낸다. 그림 4에 표시

된 영역은 색상 영상에서 유사한 화소 값을 갖는 영역

을 나타낸다. 센서스 변환을 통해 동일 객체나 질감이

유사한 영역에 서로 다른 화소 값을 할당함으로써 스테

레오 정합 수행 시 부정확한 영역에서 정합이 되는 오

류를 피할 수 있다.

그림 4. 제안한 센서스 변환 결과

Fig. 4. Result of proposed census transform.

Ⅲ. 초기 변위지도 생성 및 가이드 필터링

3.1 센서스 영상을 이용한 초기 변위지도 생성

제안한 센서스 영상은 입력 영상에 존재하는 방사 왜

곡을 제어해주는 역할을 수행하며 윈도우를 모든 영상

에 대해 적용하여 이웃한 화소들과의 차이 값을 서로

다른 가중치를 할당하여 얻은 결과를 갖는다. 초기 변

위지도 생성을 위해 식 6과 같이 비용 함수를 정의한다.

  ·min 
′  

·
′ 

(6)

CT는 제안한 센서스 변환 결과 영상을 의미하며, I는

입력 스테레오 영상을 나타낸다. ⍺는 스테레오 영상과
센서스 변환 영상간의 상대적인 비율을 조절하는 가중

치 변수로 사용된다. 은 입력영상간의 차이가 너무

큰 값을 갖지 못하도록 하는 절단 변수로 사용된다. 제

안한 센서스 변환 영상과 입력 영상을 사용하여 생성한

초기 변위 지도는 그림 5에 나타나 있다. 그림 4에 표시

된 부분은 폐색영역으로 인해 변위 값이 부정확하게 추

정된 결과를 나타낸다.

그림 5. 초기 변위지도에서 발생하는 폐색영역 문제

Fig. 5. OccIusion problem in nitial disparity map.

초기 변위지도에는 객체의 경계영역 뿐만 아니라 스

테레오 정합에서 항상 발생하는 폐색영역 문제로 인해

부정확한 변위 값이 있음을 알 수 있다.

3.2 가이드 필터링

가이드 영상 필터링[6]은 양방향 필터와 같이 객체의

경계영역을 보존하며 필터링을 수행하는 특징을 가지고

있다. 양방향 필터는 색상영상의 각 화소간의 거리차이

와 화소 값의 차이를 이용하여 경계영역을 보존한다.

하지만 가이드 필터링은 입력 영상과 가이드 영상을 사

용한 선형 모델링을 수행함으로써 경계영역을 보존하며

필터링을 수행한다.

가이드 필터링을 수행하기 위해서는 입력 영상과 가

이드 영상을 사용하여 선형 모델링을 한다. 매개변수

값 와 를 통해 식 7을 최적화 함으로써 가이드 필터

링을 위한 비용 값을 계산할 수 있다.

    
∈

   
  

  (7)

은 의 값이 커지는 것을 방지하기 위한 계수를

의미하며, 선형 회귀 방법[7]을 이용하여 식 7를 최적화

할 수 있다. 최적의 매개변수들을 기반으로 선형 모델

링된 식 7에 대해 편미분을 수행하면[6] 식 8과 같은 가

이드 필터 가중치를 얻는다.
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 

 
  ∈





 
 (8)

ɛ은 영상의 평활화를 수행하기 위한 평활화 수치 조
정 변수를 나타내며, ω는 사용된 윈도우 크기를 의미한

다. 식 8의 와 가 서로 다른 객체에 있을 경우 분

자항의 영향으로 객체의 경계 정보가 보존된다.

3.3 가이드 필터링 기반 비용 재 합산

기존에 변위지도 생성을 위해 식 6과 같이 색상차이

정보와 기울기 정보만을 이용하여 비용 값을 계산했다.

하지만 두 가지 정보만을 이용하여 입력 영상에 존재하

는 방사 왜곡 문제를 다룰 수 없는 문제가 발생한다. 입

력 영상에 있는 방사 왜곡을 고려하며 기울기 정보를

이용하여 객체의 정보를 보존하기 위해 식 9와 같이 기

울기 정보와 입력 스테레오 영상을 이용하여 최종 변위

지도 생성을 위한 가이드 필터 기반 비용 합산을 수행

한다.

     ·min   
′     

·min   
′    

·  
′ 

(9)

과 는 절단변수로 사용되었으며 본 논문에서는

각각 0.3과 0.05로 지정하여 실험을 수행하였다.  ,  ,

그리고 는 각각의 항이 갖는 가중치 값을 의미한다.

가이드 필터링을 수행하기 위해 비용 볼륨 필터링 기법

을 사용하여 변위 값에 따른 다중 볼륨을 생성한다.

가이드 필터링을 사용한 다중 볼륨 비용 합산 결과에

WTA(winner-takes-all)알고리즘을 적용하면 최소의 비

용 값을 갖는 변위지도가 그림 6과 같이 생성된다.

그림 6. 최소 비용 값을 갖는 변위지도

Fig. 6. Disparity map of minimum cost value2.

식 9를 통해 원본 색상 영상과 기울기 영상 그리고

제안한 센서스 변환 영상을 사용하여 변위 값 추정 비

용 함수를 새롭게 제안하였다. 그림 5의 결과는 기울기

정보를 사용하지 않고 경계 영역 보존을 위한 가이드

필터링과 같은 최적 비용 값 추산 과정을 거치지 않았

기 때문에 변위 값의 정확성이 매우 부정확하게 나타난

다. 하지만 제안한 비용 함수를 통해 획득한 변위 지도

볼륨에 가이드 필터링을 적용함으로써 기존의 방법보다

정확한 변위지도를 생성하게 된다.

마지막으로, 폐색영역을 제거하기 위해 교차검사를

통해 폐색영역을 찾고 이웃한 변위 값을 사용하여 폐색

영역을 제거한다. 하지만 이웃한 변위 값을 사용하여

폐색영역을 제거할 경우 화소 값들이 옆으로 번지는

오류가 발생하게 된다. 이러한 문제를 해결하기 위해










exp




 


 (10)

식 10에 정의된 중간 값 필터 가중치 함수를 적용한다.

와 는 각각 공간적 유사도와 색상 유사도를 나

타내는데 본 논문에서는 각각 9와 0.1의 값을 사용하였다.

Ⅳ. 실험 결과

본 논문에서 제안하는 방법의 성능을 증명하기 위해

Middlebury에서 제공하는 테스트 영상을 사용했다. 실

험에 사용된 4가지 영상은 Teddy, Cones, Tsukuba 그

리고 Veneus이며, 각각의 해상도는 900×750로 동일하다.

식 6에서 초기 변위지도 생성을 위해 입력 스테레오 영

상과 가중치를 이용한 센서스 영상간의 상대적 가중치

⍺값으로 0.4가 사용되었다. 또한 식 9에서 가이드 필터
링을 통한 비용 값 합산을 위해 사용된 가중치  , ,

그리고 는 각각 0.1, 0.8, 0.1로 설정했다. 식 9를 사용

하여 획득한 변위 지도에 교차검사와 이웃한 변위 값을

활용하여 폐색영역을 제거한 결과를 그림 7에서 나타내

고 있다.

그림 7. 폐색영역이 제거된 제안한 방법의 변위지도

Fig. 7. Proposed disparity map without occlusion area.

(266)



2017년 2월 전자공학회 논문지 제54권 제2호 97
Journal of The Institute of Electronics and Information Engineers  Vol.54, NO.2, February 2017

그림 7에서 스테레오 정합 과정에서 폐색영역 또는

객체의 경계영역으로 분류되어 기존의 방법으로 정확한

변위 값을 측정하는데 문제가 발생했던 영역에 적절한

변위 값이 할당 된 것을 확인할 수 있다.

하지만, 폐색영역 제거를 위해 이웃한 변위 값을 이

용했기 때문에 그림 7에 표시한 영역과 같이 객체 경계

영역에서 화소 값이 번지는 오류가 발생하게 된다. 가

중치를 이용한 중간 값 필터를 이용할 경우 경계영역의

오류가 개선된 최종 변위 지도를 획득할 수 있다. 그림

8 (a)와 (b)는 각각 기존 폐색영역 제거 방법을 이용해

획득한 변위지도와 가중치를 이용한 중간 값 필터를 적

용해 얻은 변위지도를 나타낸다.

그림 8. 폐색영역 제거 결과와 가중치를 이용한 중간 값

필터링 결과

Fig. 8. Results of occlusion area removal result and

weighted median filtering result.

그림 9는 서로 다른 필터를 통해 비용 값을 합산하여

변위지도를 생성하는 기존 방법들과 제안한 방법의 실

험 결과를 나타내고 있다.

그림 9. 기존의 방법과 제안한 방법의 결과 비교

Fig. 9. Comparison of conventional method and proposed

method result.

그림 9 (a)는 센서스 변환 영상과 분할 영상을 사용

하여 변위지도를 얻은 결과[9]를, 9 (b)는 sparse 센서스

영상을 사용[10]하며 얻은 변위지도 영상을 나타내며 9

(c)는 제안한 방법의 결과를 나타낸다. 그림 9 (d)는 실

제 변위지도(ground truth)영상을 나타낸다. 그림 9의

Tsukuba영상에서 기존 방법의 결과 그림 9 (b)와 제안

한 방법의 결과 그림 9 (c)를 비교했을 때, 객체의 경계

영역의 정확도가 제안한 방법의 결과가 더 좋은 것을

확인할 수 있다. 이러한 결과는 최종 변위 지도 생성을

위한 비용 값 합산 과정에서 기울기 정보의 가중치를

높게 할당했기 때문에 얻을 수 있게 된다.

실험 결과를 수치적으로 분석하기 위해 실험 영상의

실제 변위지도와 제안한 방법을 통해 얻은 변위지도 사

이의 오차율을 계산하였다. 오차율은 실제 변위 영상과

제안한 방법의 영상을 비교하여 동일한 좌표에 위치한

화소 값의 차이가 1 이상인 경우 오류로 판단하여 전체

영상에 대한 오류 비율을 계산한다. 표 1은 기존 방법

들과 제안한 방법을 이용하여 실제 변위 영상과의 차이

를 계산한 오차율을 나타낸다.

표 1. 기존의 방법과 제안한 방법의 BPR 비교 결과

Table1. BPR comparison results with conventional method

and proposed method.

[9] [10] Proposed

BPR(%)

Teddy
all 14.12 13.25 13.84

disc. 15.33 16.21 16.17

Cones
all 15.21 15.71 13.41

disc. 15.76 15.87 14.19

Tsukuba
all 5.81 4.31 4.23

disc. 9.67 12.54 10.84

Venus
all 2.11 2.18 2.02

disc. 2.73 2.94 2.34

Avg. 9.28 8.82 8.21

특히 제안한 방법은 센서스 변환을 통해 질감 정보가

많은 영역에서 정합 정확도를 향상하도록 하였고, 기울

기 정보와 가이드 필터링을 사용하여 객체 경계 정보의

정확성을 높이는 것을 목표로 했기 때문에 영상의 전체

영역(all)과 불연속 영역(disc.)의 오차율을 각각의 결과

마다 계산하였다. 제안한 방법을 통해 생성한 변위지도

의 정확도가 기존에 제안된 센서스 영상 기반 변위지도

생성 방법에 비해 약 0.64%의 정확도가 향상된 것을 확

인할 수 있다.
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Ⅴ. 결  론 

본 논문은 스테레오 정합 과정에서 영상에 존재하는

방사 왜곡을 제거하기 위해 사용되었던 센서스 변환 알

고리즘을 개선하여 초기 변위 지도를 생성하는데 사용

한다. 센서스 변환에 사용되는 윈도우에 보조 윈도우를

적용하여 현재 화소와 보조 윈도우의 평균 화소 값을

비교한다. 각각의 화소 값 차이에 따라 서로 다른 가중

치를 할당하여 센서스 변환을 수행한다. 또한 객체의

경계영역보존을 위해 기울기 영상과 초기 변위지도를

기반으로 가이드 필터링을 수행함으로써 최적의 비용

값 합산을 수행한다. 마지막 단계로 스테레오 정합 과

정에서 발생하는 폐색영역의 효율적인 제거를 위해 가

중치를 이용한 중간 값 필터링을 적용함으로써 최종 변

위 지도를 생성한다.
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