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요  약

마커리스 시스템의 경우 2차원 영상에서 깊이 값을 추정하기 위해서는 스테레오 비젼과 같이 고
가의 장비를 통해 깊이 값을 추정하였다. 이에 단안 영상에서 깊이 값을 추정하여 객체를 증강하기 
위해 소실점을 추출하고 상대적 깊이 값을 추정한다. 객체 증강에 있어 향상된 몰입감을 얻기 위해
서는 가상의 객체들이 거리에 따라 서로 다른 크기로 그려져야 한다. 본 논문에서는 획득한 영상에
서 소실점을 생성하고 깊이정보를 이용하여 증강된 객체를 서로 다른 크기로 증강하여 객체간 상호 
몰입감을 향상시켰다.

ABSTRACT

markerless system to a two-dimensional imaging is used to estimate the depth map as a stereo 

vision system uses expensive equipment. We estimate the depth map from monocular image 

enhancement and object extracted relative to the vanishing point is estimated depth map. 

Augmented objects in order to get better virtual immersion depending on the distance of the 

objects should be drawn in different sizes. In this paper, creating images obtained from the 

vanishing point, and in-depth information on the augmented object, augmented with different 

sizes and improved engagement of inter-object interaction.
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Ⅰ. 서  론

객체 증강에 있어서 깊이 값을 추정하는 것은  
몰입감 향상 및 배경과 증강할 객체의 정합에 있
어 매우 중요한 문제이다.

객체 정합에 있어서 소실점은 관찰자로부터 가
장 먼 거리의 지점에 대응된다. 인간은 단안 영상
이 가지는 기하학적 성분을 이용해서 소실점을 
추정하고, 소실점의 위치와 관찰자의 시점을 기준
으로 상대적 깊이지각을 할 수 있다[1].

마커리스 시스템의 경우 2차원 영상에서 깊이 
값을 추정하기 위해서는 스테레오 비젼과 같이 
고가의 장비를 통해 깊이 값을 추정하였다. 이에 
단안 영상에서 깊이 값을 추정하여 객체를 증강
하기 위해 소실점을 추출하고 상대적 깊이 값을 

추정한다.

본 논문에서는 단안 영상에서 유효한 소실점을 
추출하고, 소실점을 통해 추정한 깊이 값을 이용
하여 배경에 객체를 증강시키는 기법을 제안하였
다.

Ⅱ. 소실점을 이용한 depth-map 생성

증강현실 시스템은 실 환경을 촬영하고 촬영한 
영상을 기반으로 좌표를 생성한다. 생성된 좌표 
상에 정보 및 영상을 추가하는 작업을 거치게 된
다. 단안 영상에서 깊이 값 추출을 위해서는 소실
점을 통한 상대적 깊이 지도를 표현한다. 

depth-map은 영상 안에서 객체들을 Z축 거리 
차이를 나타내는 지도로 각 픽셀마다 0부터 255 
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사이의 값으로 표현된다. 낮은 값(검정색)은 먼 
곳을 나타낸다. 소실점이 영상 내에 나타나는 경
우 소실점을 기준으로 아랫방향과 좌우방향으로 
단계적인 깊이를 표현한다. 그러나 소실점이 영상 
좌측에 위치하는 경우에는 아랫방향과 함께 왼쪽 
방향은 배제하고 오른쪽 방향으로의 깊이표현만
이 필요하다. 이와 같이 소실점의 영상 내에서의 
위치관계에 따라 상대적 깊이를 표현하는 방식이 
달라진다. 이에 대해 S. Battiato , S. Curti , M. 

La Cascia , M. Tortora , E. Scordato는 소실점의 
위치관계로부터 depth-map를 표현하는 방법을 
제안하였다[2]. 

소실점을 추출하기 위해서는 소실점을 이루는 
선을 추출한 후 선들이 모이는 곳을 소실점으로 
하여 영상의 상대적 깊이를 생성한다. 소실선의 
추출은 일반적으로 허프 변환(hough transform)

을 이용하여 직선을 검출한다. 허프 변환의 결과
로 추출되는 다수의 직선에 의해 구해지는 교점
은 소실점이 위치하는 지역에 집중되어 형성된다.

 

(a) 원영상 (b) edge 추출 영상

(c)소실선 및 소실점 
추출영상

(d)소실점을 
기준으로 생성된 

깊이지도

그림 1 소실점 추출 및 깊이지도 생성 

Ⅲ. Death-map의 이용한 객체 증강 시스템

Death-map을 이용한 객체 증강 시스템은 현실 
영상과 가상의 그래픽을 겹쳐서 보여주게 된다. 

이때 향상된 몰입감을 얻기 위해서는 가상의 객
체들이 거리에 따라 서로 다른 크기로 그려져야 
한다. 효율적인 증강을 위해서 기존에는 Marker

를 통한 3차원 좌표를 생성 하였다. 하지만 
Marker 시스템은 사용상에 번거로움과 환경적인 
제약이 따르게 된다. 그래서 본 논문에서는 
deapth-map을 이용하여 Marker을 활용하지 않은 
상태에서 증강된 객체간 상호 몰입감을 향상시켰
다.

그림 2 깊이지도를 통한 객체 증강

Ⅳ. 결   론

증강현실 시스템은 몰입감 향상을 위해서 단안 
영상을 이용해서 소실점의 깊이 정보를 생성하는 
기법을 제안했다. 획득한 영상에서 소실점을 생성
하고 깊이정보를 이용하여 증강된 객체를 서로 
다른 크기로 증강하였다. 가상객체 증강을 위해 
기존의 3차원 좌표 상에 객체를 배치하는 문제점
을 해결하고자 단안 영상의 깊이 정보를 추출하
고 객체를 배치하는 방법을 제안했다. 이러한 방
법은 각각의 객체를 증강할 때 객체의 상대적 크
기를 거리에 따라 생성함으로써 몰입감이 증가되
었다. 제안된 방법을 이용하여 Markerless 증강과 
모바일 증강 등에 응용이 가능하다.
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