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Abstract  In this paper, we present a new feature based stereo matching algorithm. The proposed algorithm 
uses a feature window which has some feature vectors. At first, a feature window is determined by geometric 
information between stereo images. Second, some features in a feature window of standard image are 
corresponded at a feature window of reference image. A feature that is not determined a disparity is 
interpolated. To verify the accuracy of the proposed algorithm compares with a ground truth image.  
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1.  서론 
 

스테레오 정합은 컴퓨터 비전 분야에서 오랜 기간 연
구된 주제이다. 스테레오 정합은 표준 영상과 참조 영
상 간의 대응하는 픽셀 간의 관계를 결정하는 것을 의
미하며, 표준 영상과 참조 영상의 거리 차이를 변이라 
한다. 
스테레오 정합 방법 중의 하나인 특징 기반 방법은 

영상에서 두드러진 특징이 나타나는 영역에 대해서만 
변이 값을 계산한다. 이 방법은 특징이 나타나는 부분

에 대해서만 특징 정합을 함으로 결정된 변이 값은 정
확하며, 수행 시간이 짧다. 
본 논문에서는 특징 기반 방법을 기반으로 한 새로운 

특징 기반 정합 방법을 제안한다. 이전 연구에서 진행

된 특징 기반 정합[2]보다 많은 유효한 특징점의 변이

를 결정할 수 있게 했다. 이를 위해 본 논문에서 특징

점 창 특징 정합 알고리즘을 제안한다. 이 방법은 특정 
창 내부의 특징점들의 기하학적 특성과 변이 성질을 이
용하여 변이 값을 결정한다. 

마지막으로 제안하는 방법의 정확성을 검증하기 
위해 Middlebury 에서 제공하는 2 개의 정답 영상[3]
과 비교하여 정확성을 비교하고, 이전 알고리즘과 
또한 비교하여 우수성을 검증하였다. 
 

2.  특징점 창을 이용한 정합 
 
특징 기반 스테레오 정합을 위해 먼저 주어진 영상에

서 특징점을 추출하는 것이 필요하다. 많은 특징 추출

기가 있지만, 그 중에서 FAST 추출기[4]를 사용한다. 

FAST 추출기는 현재 화소 주변의 픽셀과 밝기 차이를 
비교하여 특징점을 추출하기 때문에 빠른 속도로 특징 
추출이 가능하다. 비교할 픽셀의 수에 따라 FAST 추출

기의 종류가 달라진다. 
특징점 간의 대응 관계를 판단하기 위해 판별함

수가 필요하다. 일반적으로 정합을 하려고 하는 좌
우 대응되는 픽셀의 주변 영역의 정보를 이용하는 
창 함수 방법을 이용한다[1]. 또한, 스테레오 정합

의 경우 회색 영상을 많이 이용하는데, 이는 스테

레오 영상 간의 대응점을 판단하는데 한계가 있다 
[2]. 이런 이유로 제안하는 방법에서는 RGB 컬러 
정보를 이용하는 판별함수를 아래 수식으로 정의하

여 사용한다.  

 
수식 (1)에서 n 은 창의 크기이며, d 는 스테레오 영상에

서 계산된 변이를 의미한다. 이 함수의 값이 특정 문턱

치보다 작을 경우에 대응 관계에 있다고 판단한다. 
추출된 특징점의 정합을 위해 특징점 창를 이용한다. 

특징점 창은 정방향 크기를 가지고, 창 내부는 특징점

들의 정보가 벡터 형태로 존재하는 공간을 의미한다. 
특징점 창의 크기는 스테레오 정합에서 최대 변이 값 
크기로 설정한다. 이 때, 특징점 창은 최대 변위의 반만

큼 이동하며, 내부의 특징점들을 정합한다. 특징점 창을 
이용한 스테레오 정합을 위해 먼저 표준영상에서 특징

점 창을 생성한다. 다음으로 표준 영상의 특징점과 대
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응되는 참조 영상에서 찾는다. 그림 1과 같이 참조 영
상에서 특징점 창을 최소 변위에서 최대 변위까지 이동

하면서, 특징점 창 내부의 특징점 간의 유클리디안 거
리를 계산하여 합한다. 이 결과값이 가장 최소가 되는 
창을 대응되는 창으로 선택한다.  
특징점 창 내의 특징점을 정합하기 위해 창 내의 특징

점의 위치 정보를 이용한다. 대응되는 창 내부의 특징

점 정합은 기본적으로 특징점 링크를 이용한 정합[2] 
방법을 기반으로 하되 수직 위치의 차가 두 픽셀의 차
이가 있을 때도 이 알고리즘을 적용하였다. 마지막으로 
표준 영상의 특징점 창의 정합되지 않은 결정된 변이 
후보군 중에서 각각을 표준 영상과 참조 영상에 적용하

여 판별 함수의 문턱치보다 작으면서, 후보군 중에 최
소가 되는 값을 설정해준다. 
또한, 특징 기반 스테레오 정합의 정확성을 향상시켜

주기 위해 전역 특징점 지도을 사용한다, 특징점 정합

이 이루어질 때마다 전역 특징점 지도의 위치 값에 대
응되는 영상의 전역 좌표로 교체해준다. 이 정보는 정
합하려는 특징점의 위치를 전역적인 거리를 계산하여 
동일 영역 안에서 정합 정확성을 높여준다. 

 
3.  실험 결과 

제안하는 방법을 검증하기 위해 Middlebury에서 제공

하는 스테레오 영상 Teddy와 Sawtooth 영상을 사용하

고, 그 영상에 따른 정답 영상을 이용하였다 [3]. 이 때, 
FAST 추출기의 비교 픽셀 수는 9개로 두었고, 약 1000
개의 특징점을 추출하였고, 판별함수의 창 크기는 7, 
문턱값은 500으로 설정하였다. 그리고 정합이 계산된 
픽셀의 변이 값을 정답 영상의 것과 비교하여 오차범

위를 2.0 픽셀로 두었다. 이 결과는 그림2 에 나타냈다. 
또한 다른 두 알고리즘[2]의 결과와 비교한 결과

를 표1 에 나타냈다. 
 
표 1. 세 알고리즘의 오차 범위 2.0일 때 정확성.  

(정확히 정합된 픽셀 수 / 백분율) 

 
단순 

특징 정합

특징점 
링크 정합 

제안하는 
방법 

Teddy 199 / 93.0 % 201 / 95.7 % 580 / 97.2 %

Sawtooth 143 / 98.6% 176 / 98.3 % 503 / 98.0 %
 
결과를 통해 제안하는 방법은 특징점 링크 정합

보다 정확성을 높이고, 단순 특징점 정합보다 정합

되는 특징점의 수가 크게 나타난다..  
 

4.  결론 
 
본 논문에서 특징점 창을 이용한 스테레오 정합

을 제안하였다. 이 방법은 특징점들의 기하학적 
위치 정보를 가지는 특징점 창을 이용하여 변이를 
추정하고, 보간할 수 있었다. 이 알고리즘은 약 
97%의 정확성을 가지면서 이전보다 많은 변이 값
을 추정하였다. 
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그림 1. 표준 영상과 참조 영상의 특징점 창 선택

그림 2. 실험에 사용한 표준 영상과 결과 영상. 

(녹색-정확한 값, 적색-부정확한 값) (a) Teddy 표준

영상, (b) Teddy 결과 영상, (c) Sawtooth 표준 영상, 

(d) Sawtooth 결과 영상 

  (c)                   (d) 

(a)                   (b) 


