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요 약

스테레오 영상은 서로 다른 카메라에 의해 취득되기 때문에 잠재적으로 서로 차이가 있고, 이것은 디스패리티

추정시 큰 오차를 유발할수 있으며, 오차분포를 크게하여 전송될 비트레이트에 영향을 줄 수 있다. 따라서 본 논문

에서는 밸런싱함수 추정을 통해 스테레오 영상을 밸런싱하는 방법을 제안한다. 이를 위해, 본 논문에서는 FFT방

법을 이용하여 스테레오 영상을 정합하고, Occlusion된 영역의 픽셀들을 고려하기위해, 디스패리티 벡터 추정 오

차값이 큰 블록의 픽셀들을 밸런싱함수 추정에서 제외하였다. 밸런싱함수는 히스토그램 specification방법과 영상

의 국부정보, 오차영상을 이용하여 추정하였다. 밸런싱될 영상의 각 레벨들의 맵핑 구간을 히스토그램 specifation

방법을 통해 계산하며 다중 맵핑되는 픽셀들의 경우, 오차영상에서 그 픽셀들의 근방에서 구한 평균들과 밸런싱될

영상(타깃 영상)에서 맵핑될 픽셀의 근방에서 구한 평균이 최소값을 갖는 위치값을 통해 추정하였다. 또한, 추정된

밸런싱함수의 정확성을 향상하기 위해, 오차분포값이 최소가 될 때까지 반복하여 추정하였다. 제안된 방법은, 실험

결과와 같이, 작은 오차분포와 향상된 PSNR 결과를 나타내며 디스패리티 벡터 추정에도 향상된 결과를 보여준다.

그러므로, 스테레오 코딩 시스템에 적용되어 효과적으로 전송량 데이터양을 줄일 수 있을 것으로 기대된다.

Abstract

Imbalances in focus, luminance and color between stereo pairs could cause disparity vector

estimation error and increment of transmission data. If the distribution of errors in residual image

is large, it may influence to lowering of compression performance. Therefore, in this paper, we

propose an efficient balancing method between stereo pairs to reduce the effect. For this, we

registrated stereo images using a FFT based method.to consider the pixels in the occluded region,

we eliminated the pixels of blocks which has large error of disparity vector estimation in balancing

function estimation. The balancing function has estimated using histogram specification, local

information of target image and residual image between stereo images. Experiments show that the

proposed method is effective in error distribution, PSNR and disparity vector estimation. We

expect that our method can be improving compression efficiency in stereo coding system.
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Ⅰ. 서 론

최근 3D 디스플레이 장치들이 개발되고 보급화 되고 있

다. 디스플레이 장치는 흑백에서 컬러, HDTV로 빠르게 발

전되어 왔고 향후 3D 디스플레이 장치가 보급화 될 것으로

많은 전문가들이 예상하고 있다. 이에 따라, 영상 장치들 사

이에 스테레오 영상 전송의 양은 증가할 것이다. 특히, 유비

쿼터스 환경하에서는 이기종간의 영상 데이터 전송의 양은

폭발적으로 증가할 것이다. 하지만, 기존 표준 압축 방식하

에서, 스테레오 영상은 모노 영상 전송에 비해 2배의 대역폭

을 필요로 한다. 따라서, 한정된 대역폭을 효율적으로 사용

하기 위해서는 효과적인 스테레오 영상 압축이 필요하다. 모

노 영상 압축 시스템에서 DCT 보정된 영상과 입력된 영상

간의 오차 영상은 전송 데이터의 양을 결정하는 중요한 요소

이다. 즉, 시간상의 중첩성을 이용하여 전송데이터의 양을

줄일 수 있다. 이와 같은 방식으로 스테레오 영상에서는 공

간상의 중첩성을 이용할 수 있다. 즉, 두 영상 사이의 오차

영상을 전송함으로써 전송데이터의 양을 줄일 수 있다. 스테

레오 영상의 중첩성은 스테레오 정합을 통해 계산할 수 있

다. 스테레오 정합 방법은 정합 요소에 따라 특징 기반법과

영역기반법으로 나눌 수 있다. 전체 영상의 변위값이나 회

전, 크기값을 구하기 위해서는 특징기반법 보다는 영역기반

법이 효과적이므로 본 논문에서는 밝기 정보와 잡음에 강건

한 FFT 기반의 스테레오 정합 방법을 이용한다.[2][3][4]

스테레오 영상은 서로 다른 장치에 의해 취득되기 때문

에, 동일한 픽셀이더라도 잠재적으로 오차가 있을 수 있다.

이것은 각 카메라의 노출정도나 포커스의 불일치, 카메라 설

정등에 의해 유발될 수 있다. 밸런스 되지 않은 스테레오 영

상은 disparity 벡터 추정[5][6]에, 그림 1 (a)와 같이,

많은 에러를 유발할 수 있으며 대응점 추출[1]을 이용한 알

고리즘에 영향을 줄 수 있다. 또한, 이 에러들은 스테레오

영상의 residual 이미지의 오차 분포에 영향을 주게 된다.

스테레오 영상의 residual 이미지는 기준 영상과 disparity

보상된 타깃 영상사이의 차에 의해 구해진다. 하지만,

disparity 벡터가 정확하게 추정되지 않으므로 그 차 분포는

커지게 되고, 전송데이터를 증가시키게 된다. 그림 2 (b)는

밸런스 되지 않은 스테레오 영상의 오차 분포와 밸런스된 스

테레오 영상의 오차 분포를 보여주고 있다. 따라서, 전송데

이터의 양을 줄이기 위해서는 오차분포를 최소화해야하므로,

스테레오 영상의 밸런싱이 매우 중요하다.

(a) 모션 벡터

(b) 오차분포
그림1. 스테레오불일치의영향

Fig 1. The effects of Imbalanced stereo images.

이를 위해, 본 논문에서는 히스토그램 Specficaton

[7][8][9]과 오차분포를 이용하여 스테레오 영상을 밸런싱

하는 방법을 제안한다. 히스토그램 Specification 방법을

이용하면 타깃영상의 그레이레벨들의 맵핑 구간을 계산할

수 있다. 그 구간에서 맵핑될 기준 영상의 히스토그램 분포

와 타깃 영상내에 맵핑될 픽셀들의 오차값의 분포는 그 모

양이 서로 유사하다. 그러나 오차값의 분포는 폐색된 영역

이나 노이즈의 영향을 받으므로 그 모양이 변하게 된다. 따

라서 본 논문에서는 그 구간과 관련된 스테레오 오차값들의

분포 구간내에 존재하는 픽셀들의 근방에서 평균값들을 구

하고 입력된 타깃 영상의 픽셀 근방에서 구한 평균값이 최

소 오차를 갖는 위치값으로 입력 픽셀을 맵핑하고 밸런싱

함수를 추정한다. 추정된 밸런싱 함수는 전처리 과정과 폐

색된 영역의 픽셀들에 의해 오차를 유발 할 수 있다. 그러

므로, 밸런싱 함수는 최소오차에러값을 가질 때까지 반복적

으로 계산되어 추정된다. 이렇게 추정된 밸런싱 함수를 이

용하여, 스테레오 영상은 밸런싱 된다. 제안된 방법은, 실험

결과와 같이, 오차값의 분포를 최소화할 뿐만 아니라 디스

패리티 벡터 추정에도 효과적임을 알 수 있다. 또한,

PSNR에 있어서도 기존방법에 비해 향상된 결과를 보여준

다.

본 논문의 구성은 다음과 같다. 2장에서 FFT 방법을 이

용한 스테레오 정합과 기존 밸런싱 방법들에 대해 살펴본다.

3장에서는 제안한 밸런싱 방법에 대해 설명하고, 그 실험적

결과들을 4장에서 보여준다. 마지막으로 5장에서 결론을 맺

는다.
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Ⅱ. 스테레오 정합과 기존 밸런싱 방법

2.1 스테레오 정합

스테레오 영상의 정합을 위해 다양한 많은 방법들이 제안

되어 사용되고 있다. 가장 많이 이용되는 방법들은 크게 영상

의 에지나 코너점을 이용한 특징점 기반의 방법, 영상 사이의

상관성을 이용한 방법, 그리고 주파수 공간상에서 처리되는

푸리에변환을 이용한 방법으로 나눌 수 있다. 하지만, 밸런스

되지 않은 스테레오 영상의 정합에서 특징점 기반 방법은, 그

림 2와 같이, 대응점이 불일치하는 경우가 많이 발생하기 때

문에 사용하기 어렵다. 그리고, 상관성을 이용한 방법은 계산

량이 많고 회전과 크기변화에 대한 정확한 추정이 어렵다. 그

러므로, 본 논문에서는 빠른 처리와 밝기 변화에 강건한 푸리

에변환을이용하여 스테레오 영상을 정합한다.[2][3][4]

그림2. 대응점들의불일치
Fig 2. Inconsistency of homogeneous points

푸리에변환의 천이 성질은 스테레오 정합을 위해 이용될

수 있다. 한 쌍의 스테레오 이미지들을 각각 f1(x, y),

f2(x, y)라 하고, 그에 대응되는 푸리에변환을 F1(u, v),

F2(u, v)라 하자. 만약, 두 영상이 변위 성분 (x0, y0)만

다르다고 하면, 두 영상 사이의 관계는

),(),( 0012 yyxxfyxf --= ······································· (1)

와 같고, 그에 대응된 푸리에변환 관계는

),())(2exp(),( 1002 vuFvyuxjvuF ´+-= p ·········· (2)

이 된다. 천이 성질에 의해, 두 영상의 Cross-Power 스

펙트럼은

))(2exp(
),(),(
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),( 00*
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*
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vuFvuF

vuFvuF
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´

´
= p
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로 정의 된다. G(u, v)의 역푸리에변환은 델타함수를 생

성한다.

(a)기준영상 (b)변위차가있는영상 (c)두영상의 Cross-Power
스펙트럼영상

그림 3. 변위추정
Fig 3. Translation estimation

따라서, 두 영상 사이의 변위 성분 (x0, y0)는 델타함수

의 위치로부터 쉽게 추정할 수 있다. 그림 3은 변위차가 있

는 영상들과 그 영상들 사이의 Cross-Power 스펙트럼을

보여주고 있다. 그림 3 (c)의 영상에서, 상대적인 변위 차

가 있는 곳에서 임펄스 함수가 발생(흰점)하고 있다.

두 영상 사이의 상대적인 회전 및 크기 성분도 이와 유사

하게 계산 할 수 있다. 두 영상 사이에 회전성분 θ0와 크기

성분 a가 존재한다고 하면 두 영상 사이에는 다음과 같은

)sincos,sincos(
1

),( 000012 qqqq yxyxf
a

yxf +-+=
······· (4)

관계가 성립한다. 위 수식에서 푸리에변환의 그 크기를

polar 변환을 하게 되면,

),log(log),( 012 qqrqr --= aMM ································· (5)

와 같이 나타낼 수 있다. 그림 4는 각 영상들의 log-

polar 변환된 영상을 보여주고 있다. 여기서 M1, M2는

F1과 F2의 크기들을 polar 변환한 것을 나타낸다. 회전성

분과 크기성분은, 식 3과 같이, M1과 M2의 Cross-Power

스펙트럼을 구하게 되면 간편히 계산된다.

그림 4. log-polar 변환.
Fig 4. Log-polar transformation

스테레오 영상은 회전과 크기성분을 먼저 구한 후, 계산

된 회전 및 크기성분으로 영상을 변환하여 변위성분을 구하

고, 계산된 변위성분으로 재차 변환하면 정합된 영상을 구

하게 된다.
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2.2 스테레오 밸런싱 방법들

기존 스테레오 코딩 시스템들은 밸런싱을 위해 선형 방

법[5][7]을 이용하였다. 전통적인 선형 밸런싱 방법은 평균

과 표준편차를 이용한다. 이 방법은 빠른 처리의 장점을 가

진 반면, 평균 추정 에러와 유니모달인 경우만 고려하였기

때문에, 큰 오차를 유발할 수 있다. 이를 위해, 영상 개선

분야에서, 다중 평균과 표준편차를 이용한 방법들도 제안되

었다. 이것을 확장하면 결국 히스토그램 specification으로

일반화 할 수 있다.

히스토그램 Specification은 히스토그램 맵핑 관계에 따

라 많은 방법이 제안되었다. SML(Single Mapping Law)

과 GML(Group mapping Law)은 초기에 제안된 다이렉

트 히스토그램 Specification 방법이다.[7] 이 방법들은 일

대일(one-to-one) 맵핑(one-to-one)과 다대일

(many-to-one) 맵핑을 하기 때문에 변환속도는 빠르지만

매칭에러가 확산되고 누적되기 때문에 큰 에러를 야기할 수

있다. 다이렉트 방법들의 매칭에러를 줄이기 위해, 다이나믹

프로그래밍을 통하여 다중(one-to-many) 맵핑도 고려한

DHW (Dinamic Histogram Warping) 방법[8]이 제안

되었다. 이 방법을 이용하면 매칭에러는 줄일 수 있지만, 디

지털 영상에서 정확한 히스토그램 Specification은 수행하

지는 못한다. Dinu Coltuc 등은 [9]에서 strict Ordeing

을 통해 디지털 영상의 정확한 히스토그램 명확화를 수행하

였다. Strict Ordering 방법은, 히스토그램에서 다중

(One-to-many) 맵핑인 경우 분포화를 정확히 하기 위해,

같은 화소를 갖는 픽셀의 주변 영역을 확장해가며 평균값을

계산하여 Ordering 하는 비선형 방법이다. 이 방법은 변환

할 영상에서 중첩영역의 모든 화소들을 Ordering하기 때문

에 그 처리 속도가 느리고 중첩되지 않은 영역의 밸런싱을

할 수 없는 단점을 가지고 있다. 위의 히스토그램

specification 방법들을 이용하면 스테레오 영상의 밸런싱

을 할 수 있지만, 폐색된 영역의 픽셀들을 고려하지 않은

문제점과 중첩되지 않은 영역의 밸런싱을 고려하지 않은 문

제점을 가지고 있다. 따라서, 본 논문에서는 이러한 문제점

을 개선하기 위해, 타깃영상의 각 그레이 레벨들이 맵핑될

구간을 구하고, 다중 맵핑되는 경우, 그 레벨값을 갖는 픽셀

들의 오차분포와 각 픽셀의 주변정보를 이용하여 밸런싱 함

수를 구하였다. 또한, 반복적 계산을 통해 최소오차를 갖는

밸런싱 함수를 구하여 밸런스하였다.

Ⅲ. 전처리 및 밸런싱 함수 추정

3.1 전처리

스테레오 정합에 의해 두 영상 사이의 중첩된 영역을 구

할 수 있다. 따라서 중첩된 영역의 픽셀들을 이용하면 두

영상 사이의 밸런싱 함수를 추정할 수 있다. 하지만 스테레

오 영상에는 폐색된(occluded) 영역이 존재하기 때문에 그

러한 픽셀들을 제외하여야 정확한 밸런싱 함수를 추정할 수

있다. 이를 위해 본 논문에서는, 전처리 단계에서, 폐색된

영역의 픽셀들을 제외하기 위해, Disparity 추정 에러가 큰

블록의 픽셀들을 제외하였다. 즉, 모든 블록들에서,

disparity 추정시 구한 에러값들 Ed(i)를 이용하여 평균

md와 표준편차 sd를 구하고 아래 수식을 만족하는 블록의

픽셀만을 고려하여 밸런싱 함수 추정에 이용한다.

ddd smiE +<)( ·························································· (6)

여기서, i는 각각의 블록을 나타낸다. 그림 5 (b)는 그림

5 (a)의 사각형 영역을 확대한 그림으로, 제외된 블록들을

나타낸다.

(a) 디스패리티벡터 (b)제외되는블록들

Fig 5. 폐색된블록의제거
Fig 5. Elimination of occluded block

3.2 밸런스 함수 추정

본 논문에서는 스테레오 영상의 밸런싱을 위해 중첩된

영역의 히스토그램을 이용한다. 만약, 스테레오 영상 정합이

정확하게 이루어졌다면, 중첩된 영역에서 기준영상과 타깃

영상의 픽셀들은 서로 대응된다. 스테레오 영상들 사이에

폐색된(occluded region) 영역이 거의 없고 밸런스 되어

있다고 하면, 중첩된 영역에서 기준영상과 타깃영상의 히스

토그램은 hr≅hl와 같이 서로 유사할 것이다. 그러나 스테

레오 영상은 서로 다른 장치에 의해 취득되기 때문에, 히스
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토그램 분포는 변하게 된다. 히스토그램 specification 방

법은 중첩된 영역에서 기준영상의 히스토그램과 같은 분포

를 갖게 타깃영상의 그레이레벨을 변환하는 방법이다. 타

깃영상의 그레이레벨 a가 기준영상의 그레이레벨 m으로 맵

핑된다고 하면, 밸런싱 함수는 B(a)=m이 된다. 따라서 정

확한 B(a)를 추정하는 것이 중요하다.

타깃영상의 한 그레이레벨은 기준영상의 하나 또는 여러

개의 레벨들로 맵핑될 것이다. 그 맵핑 구간을 나타내는 함

수를 w(i), i=0, 1,..., 255 라 하자. 따라서 타깃영상의

한 레벨 a가 n개의 레벨들로 맵핑되다고 하면, w(a)=n이

된다. 그러므로, 타깃영상의 모든 레벨들은 항상 w(i)≥1이

고, 모든 픽셀들은 일대일(one-to-one: w(i)=1) 맵핑이나

다중 맵핑(one-to-many: w(i)>1) 관계에 있다고 할 수

있다. w(i)=n인 경우, 타깃영상의 i값을 갖는 픽셀들은

[k(i), k(i)+1, ..., k(i)+n-1] 중에 한 값으로 맵핑될 것

이다. 여기서 k(i)는 맵핑될 가장 작은 값을 나타내고
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와 같이 구할 수 있다. 여기서 cr과 cl은 각각 hr과 hl의

누적 히스토그램 분포를 나타낸다. k(i)에 의해 w(i)는
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이 된다. 여기서 w(i)>1인 경우, 타깃영상의 그 픽셀들

은 다중값들로 분리해야 한다. 이를 위해, 본 논문에서는 기

준영상과 타깃영상간의 차 값의 분포를 이용한다. Hm(i),

k(m)≤i≤k(m)+w(m)-1가 hr(m)이 분리될 기준영상의

히스토그램 분포라 하고, Dm(n), n=m-i가 타깃영상에서

그레이값이 m인 픽셀들과 그에 대응되는 기준영상 픽셀들

간의 오차값의 분포라하자. 그러면, ∑Hm(i)=hr(m)이 되

고 i=n이 된다 (그림 6 (a), (b)). 만약, 노이즈와 폐색된

영역이 없다 하면, 우리는 다음과 같은 수식을 얻을 수 있

다 (그림 6 (c)).

)()()( mhiHnD r
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m
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m ==åå
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따라서 오차 분포를 hr(m)을 분리하기 위해 사용할 수

있다. 그러나, 노이즈나 폐색된 픽셀들에 의해 오차 분포의

모양은 변하므로 (그림 6 (d)), 이것을 고려하기 위해,

n<m-i이거나 m-i+w(m)≤n인 픽셀들은 노이즈나 폐색된

영역의 픽셀로 간주하고, 오차영상의 m-i≤n<m-i+w(m)

인 픽셀들에서 이웃하는 근방의 평균값들을 구한다.
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그림 6. One-to-many 맵핑
(a)맵핑될타깃영상의m레벨의히스토그램, (b)분리될기준의영상의
히스토그램분포, (c)노이즈나폐색된영역이없는경우의차값분포,

(d)노이즈나폐색된영역이있는경우의차값분포.
Fig. One-to-many mapping.

그 평균값들 Mm(n)는 Ir(x,y)=m인 픽셀들을
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와 같이 분리할 수 있다. 여기서
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이다. 요약하자면, 추정된 밸런싱 함수는
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와 같이 된다. 따라서 입력된 타깃영상은 I'r(x,y) =

B(Ir(x,y)로 밸런싱 된다. 그러면, 밸런싱 함수에 의해, 밸
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런싱된 타깃영상과 기준영상 사이에 계산된 disparity 벡터

를 이용하여 보상된 영상 Ib(x,y)를 구할 수 있다. 만약,

정확한 밸런싱 함수가 추정되었다면, ∑(Il(x,y)-Ib(x,y))

≅0이 될 것이다. 그러나 추정된 밸런싱 함수는 폐색된 영

역의 픽셀들에 의해 오차가 존재할 수 있다. 따라서 본 논

문은, 그림 7과 같이, 반복적 계산을 통해 정확한 밸런싱

함수를 추정한다. 이를 위해, 우리는, 아래 수식과 같은 에

러값을 이용한다. 여기서, he(i)는 기준영상과 밸런싱된 타

킷영상 사이에서 계산된 오차값들의 히스토그램이다.
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그림 7. 밸런싱함수추정의흐름도
Fig 7. Flowchart of balancing function estimation

처음 추정된 밸런싱 함수 B1(m)를 이용하여 보상된 영상

과 기준영상 사이의 계산된 에러값을 e1이라 하자. 그리고

처음 추정된 밸런싱 함수를 이용하여 밸런싱된 타깃영상과

기준영상 사이에서 다시 추정된 밸런싱 함수 B2(m)에 의해

계산된 에러값을 e2라 하자. e2는 더 많은 픽셀들을 고려하

므로 두 에러값은 e1>e2이 될 것이다. 따라서 ei-1>ei가 만

족할 때 까지 반복하여 밸런싱 함수를 추정한다. 만약,

ei-1<ei 이면, 최종 추정된 밸런싱 함수는 Bi-1(m)이 된다.

Ⅳ. 실험 결과

제안한 방법의 검증을 위해, 본 논문에서는, 서로 다른

특성을 갖는 카메라에서 취득된 영상을 가지고 실험을 하였

다. 배 영상은 같은 카메라의 화이트밸런스 특성을 달리하

여 취득한 영상이다. 실험실 영상은 웹 카메라를 이용하여,

그림 8과 같이, 밝기, 포화, 콘트라스트, 감마 및 화이트 밸

런스 특성을 다르게 하여 취득하였다. tsukuba 영상은 스

테레오 영상처리에 많이 이용되는 영상으로 임의적으로 변

환시켜 테스트 하였다. 피아노 영상은, [6]에서 사용된, 작

은 밸런스 차이가 있는 영상이다. 그림 9는 테스트 영상들

을 보여 주고 있다.

그림8. 카메라특성
Fig 8. Camera property

(a) 배영상 (b)실험실영상

(c) tsukuba 영상 (d) 피아노영상
그림9. 실험영상들

Fig 9. Test stereo pairs

그림 10. 밸런싱된타깃영상들
Fig 10. The balanced target images

본 논문에서 제안한 방법을 이용하여 밸런싱된 영상은

그림 10과 같고, 시각적으로 기준 영상과 차이를 분간하기

어려운 밸런스된 결과를 볼 수 있다. 그리고 그림 11은, 피

아노 영상을 이용하여, 각 방법들에 의해 밸런스된 영상을

통해 디스패리티 추정된 결과를 보여주고 있다. 또한, 제안
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한 방법과 기존 방법들을 비교하기 위해 본 논문에서는, 밸

런싱 함수에 의해 보상된 타깃영상과 기준영상간의 차영상

을 구하여 그 누적차분포를 측정하였다. 그림 12는 각 방법

들로 측정된 누적차분포를 보여주고 있다. 기존 방법들에

비해 제안한 방법의 누적오차분포가 작은 구간에서 분포하

여 더 빠르게 수렴함을 볼 수 있다.

(a)Linear 방법 (b) SML 방법 (c) GML 방법

(d) DHW방법 (e) Ordering 방법 (f) 제안된방법
그림 11. Disparity 벡터추정결과

Fig 11. Disparity vector estimation results

(a) 배 영상 (b) 실험실 영상

(c) tsukuba 영상 (d) 피아노영상
그림12. 측정된누적차분포의비교

Fig 12. Comparison of the cumulative error distributions.

<표 1> 에러값(e) 비교

<표 2> PSNR의비교

각 방법들에 의해 측정된 에러값은 표 1에서 비교하고

있다. 본 논문에서 제안한 방법이 최소값을 나타내고 있다.

그러므로, 코딩시, 픽셀당 필요한 비트수가 줄어 전송량을

줄일 수 있다. 표 2에서는 PSNR 결과들을 보여주고 있으

며, 제안된 방법이 기존방법들 보다 향상된 결과를 나타내

는 것을 알 수 있다.

Ⅵ. 결론 및 향후 과제

본 논문에서는 스테레오 영상의 밸런싱 방법을 제안하였

다. 이를 위해, 본 논문에서는 중첩된 영역에서 히스토그램

을 구하고 히스토그램 specification을 통해 각 레벨의 맵

핑 구간을 계산하였다. 이때, 다중 맵핑을 위해, 분포구간과

차 값의 분포를 이용하였고 반복적 계산을 통해 밸런스 함

수를 추정하였다. 제안된 방법을 이용하면, 실험 결과에서

살펴본 바와 같이, 기존 방법에 비해 향상된 결과를 나타냄

을 알아보았다. 제안한 밸런싱 방법에 의해 보상된 타깃영

상과 기준 영상간의 차영상은 기존 방법들에 비해 누적차분

포가 매우 작은 구간에 집중됨을 실험을 통해 살펴보았고

그 PSNR도 향상됨을 살펴보았다. 또한, 에러값의 크기도

제안한 방법에서 최소값을 갖는 것을 실험에서 보였다. 이

는, 전송될 비트레이트의 크기에 영향을 주는 것은 자명한

일이다. 따라서 본 논문에서 제안된 방법은 향후 스테레오

코딩 시스템에 적용되어, 전송 비트레이트의 감소를 유도

할 수 있다. 또한 다중뷰 취득 시스템의 밸런싱에 관한 연

구로 확장할 수 있다.
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