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(54) 발명의 명칭 가상 현실 콘텐트를 송수신하는 방법 및 장치

(57) 요 약

본  개시는  센서  네트워크(Sensor  Network),  사물  통신(Machine  to  Machine,  M2M),  MTC(Machine  Type

Communication) 및 사물 인터넷(Internet of Things, IoT)을 위한 기술과 관련된 것이다. 본 개시는 상기 기술

을 기반으로 하는 지능형 서비스(스마트 홈, 스마트 빌딩, 스마트 시티, 스마트 카 혹은 커넥티드 카, 헬스

케어, 디지털 교육, 소매업, 보안 및 안전 관련 서비스 등)에 활용될 수 있다. 본 개시는, 디바이스가 가상 현실

콘텐트를 송신하는 방법에 있어서, 타겟을 캡쳐한 적어도 2개의 영상을 획득하는 과정과, 상기 가상 현실 콘텐트

에 대응하는 360도 영상을 구성하기 위해서 상기 적어도 2개의 영상을 배열하여 평면 상에 투영시키는 과정과,

상기 투영된 2개의 영상이 중첩된 영역을 검출하고, 상기 중첩된 영역의 재배치 정보를 생성하는 과정과, 상기

적어도 2개의 영상과 상기 재배치 정보를 송신하는 과정을 포함한다.

대 표 도 - 도4a

등록특허 10-2560029

- 1 -

등록특허 10-2560029



(52) CPC특허분류

     G06T 19/006 (2013.01)

     H04N 21/2355 (2013.01)

     H04N 21/4351 (2013.01)

     H04N 21/4355 (2013.01)

     H04N 21/816 (2013.01)

(56) 선행기술조사문헌

US20150358539 A1

US20130243351 A1

US20160142644 A1

US20160212338 A1

등록특허 10-2560029

- 2 -



명 세 서

청구범위

청구항 1 

디바이스에 의해 어안(fisheye) 전방향(omnidirectional) 이미지와 관련된 메타데이터를 전송하기 위한 방법으

로서, 

어안 카메라들에 의해 캡처된 적어도 두 개의 원형 이미지들을 포함하는 코딩된 픽처와 관련된 메타데이터를 생

성하는 단계; 및

상기 생성된 메타데이터를 전송하는 단계를 포함하고,

상기 메타데이터 내에 FOV(field of view) 파라미터들이 존재하는 경우, 상기 메타데이터는:

상이한 FOV들을 갖는 로컬 피팅 영역들(local fitting regions)의 수를 특정하기 위한 정보, 및

상기 로컬 피팅 영역들의 각각을 특정하기 위한 정보를 포함하고,

상기 로컬 피팅 영역들의 각각을 특정하기 위한 정보는:

상기 로컬 피팅 영역들의 각각의 시작 반경(radius)을 나타내는 정보,

상기 로컬 피팅 영역들의 각각의 종료 반경을 나타내는 정보,

상기 로컬 피팅 영역들의 각각의 시작 각도를 나타내는 정보, 및

상기 로컬 피팅 영역들의 각각의 종료 각도를 나타내는 정보를 포함하는,

방법.

청구항 2 

제1 항에 있어서,

상기 메타데이터 내에 상기 FOV 파라미터들이 존재하는 경우, 상기 메타데이터는:

디스플레이하기 위해 상기 적어도 두 개의 원형 이미지들 중 원형 이미지의 부분의 FOV를 특정하는 정보, 

상기 적어도 두 개의 원형 이미지들 중 상기 원형 이미지와 다른 적어도 하나의 원형 이미지와 중첩하는 상기

원형 이미지의 부분의 FOV를 특정하는 정보, 

각각의 반경에 대해 상이한 FOV를 나타내는 델타(delta) 반경 값을 나타내는 정보,

각각의 각도에 대해 상이한 FOV를 나타내는 델타 각도 값을 나타내는 정보, 및

상기 로컬 피팅 영역들의 각각을 특정하기 위한 정보에 의해 특정되는 영역의 FOV에 대한 가중치(weighting

value)를 나타내는 정보를 더 포함하는,

방법.

청구항 3 

제1 항에 있어서, 

상기 메타데이터 내에 데드 존(dead zone) 파라미터들이 존재하는 경우, 상기 메타데이터는:

상기 코딩된 픽처의 데드 존들의 수를 특정하기 위한 정보, 및

픽셀들이 사용가능하지 않은 데드 존 사각(rectangular) 영역의 위치 및 크기를 특정하기 위한 정보를 더 포함
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하고,

상기 데드 존 사각 영역의 위치 및 크기를 특정하기 위한 정보는:

루마 샘플들(luma samples) 에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 데드 존의 좌상측 모서리의 수평 좌표를 특정하기

위한 정보,

상기 루마 샘플들에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 상기 데드 존의 상기 좌상측 모서리의 수직 좌표를 특정하기

위한 정보,

상기 루마 샘플들에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 상기 데드 존의 폭(width)을 특정하기 위한 정보, 및

상기 루마 샘플들에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 상기 데드 존의 높이(height)를 특정하기 위한 정보를 포함하

는,

방법. 

청구항 4 

제1 항에 있어서, 

상기 메타데이터는:

상기 코딩된 픽처 내의 원형 이미지들의 수를 특정하기 위한 정보,

루마 샘플들에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 원형 이미지의 중심의 수평 좌표를 특정하기 위한 정보,

상기 루마 샘플들에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 상기 원형 이미지의 중심의 수직 좌표를 특정하기 위한 정보,

상기 루마 샘플들에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 상기 원형 이미지의 중심으로부터의 반경을 특정하기 위한 정

보,

상기 루마 샘플들에서, 상기 원형 이미지의 중심으로부터 카메라 몸체로부터의 방해(obstruction)가 존재하지

않는 상기 원형 이미지 내의 영역의 가장 인접한 가장자리로의 반경을 특정하기 위한 정보, 및

상기 원형 이미지에 대응하는 어안 렌즈들의 FOV를 특정하기 위한 정보를 더 포함하는,

방법.

청구항 5 

제1 항에 있어서, 

상기 메타데이터 내에 이미지 플리핑(flipping) 정보가 존재하는 경우, 상기 메타데이터는, 원형 이미지가 플리

핑되었는지 여부를 특정하기 위한 정보를 더 포함하고, 그리고

상기 메타데이터 내에 이미지 스케일 및 렌즈 쉐이딩(shading) 보상 카메라 고유(intrinsic) 파라미터들이 존재

하는 경우, 상기 메타데이터는 상기 원형 이미지가 축(axis)을 따라 스케일링되었는지 여부 및 어떻게 스케일링

되었는지를 특정하기 위한 정보를 더 포함하는,

방법.

청구항 6 

어안(fisheye) 전방향(omnidirectional) 이미지와 관련된 메타데이터를 프로세싱하기 위한 방법으로서, 

어안 카메라들에 의해 캡처된 적어도 두 개의 원형 이미지들을 포함하는 코딩된 픽처와 관련된 메타데이터를 수

신하는 단계; 및

상기  수신된  메타데이터에  기초하여  상기  어안  전방향  이미지와  관련된  데이터를  프로세싱하는  단계를
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포함하고,

상기 메타데이터 내에 FOV(field of view) 파라미터들이 존재하는 경우, 상기 메타데이터는:

상이한 FOV들을 갖는 로컬 피팅 영역들(local fitting regions)의 수를 특정하기 위한 정보, 및

상기 로컬 피팅 영역들의 각각을 특정하기 위한 정보를 포함하고,

상기 로컬 피팅 영역들의 각각을 특정하기 위한 정보는:

상기 로컬 피팅 영역들의 각각의 시작 반경(radius)을 나타내는 정보,

상기 로컬 피팅 영역들의 각각의 종료 반경을 나타내는 정보,

상기 로컬 피팅 영역들의 각각의 시작 각도를 나타내는 정보, 및

상기 로컬 피팅 영역들의 각각의 종료 각도를 나타내는 정보를 포함하는,

방법.

청구항 7 

제6 항에 있어서,

상기 메타데이터 내에 상기 FOV 파라미터들이 존재하는 경우, 상기 메타데이터는:

디스플레이하기 위해 상기 적어도 두 개의 원형 이미지들 중 원형 이미지의 부분의 FOV를 특정하는 정보, 

상기 적어도 두 개의 원형 이미지들 중 상기 원형 이미지와 다른 적어도 하나의 원형 이미지와 중첩하는 상기

원형 이미지의 부분의 FOV를 특정하는 정보, 

각각의 반경에 대해 상이한 FOV를 나타내는 델타(delta) 반경 값을 나타내는 정보,

각각의 각도에 대해 상이한 FOV를 나타내는 델타 각도 값을 나타내는 정보, 및

상기 로컬 피팅 영역들의 각각을 특정하기 위한 정보에 의해 특정되는 영역의 FOV에 대한 가중치(weighting

value)를 나타내는 정보를 더 포함하는,

방법.

청구항 8 

제6 항에 있어서,

상기 메타데이터 내에 데드 존(dead zone) 파라미터들이 존재하는 경우, 상기 메타데이터는:

상기 코딩된 픽처의 데드 존들의 수를 특정하기 위한 정보, 및

픽셀들이 사용가능하지 않은 데드 존 사각(rectangular) 영역의 위치 및 크기를 특정하기 위한 정보를 더 포함

하고,

상기 데드 존 사각 영역의 위치 및 크기를 특정하기 위한 정보는:

루마 샘플들(luma samples) 에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 데드 존의 좌상측 모서리의 수평 좌표를 특정하기

위한 정보,

상기 루마 샘플들에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 상기 데드 존의 상기 좌상측 모서리의 수직 좌표를 특정하기

위한 정보,

상기 루마 샘플들에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 상기 데드 존의 폭(width)을 특정하기 위한 정보, 및

상기 루마 샘플들에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 상기 데드 존의 높이(height)를 특정하기 위한 정보를 포함하

는,
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방법. 

청구항 9 

제6 항에 있어서,

상기 메타데이터는:

상기 코딩된 픽처 내의 원형 이미지들의 수를 특정하기 위한 정보,

루마 샘플들에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 원형 이미지의 중심의 수평 좌표를 특정하기 위한 정보,

상기 루마 샘플들에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 상기 원형 이미지의 중심의 수직 좌표를 특정하기 위한 정보,

상기 루마 샘플들에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 상기 원형 이미지의 중심으로부터의 반경을 특정하기 위한 정

보,

상기 루마 샘플들에서, 상기 원형 이미지의 중심으로부터 카메라 몸체로부터의 방해(obstruction)가 존재하지

않는 상기 원형 이미지 내의 영역의 가장 인접한 가장자리로의 반경을 특정하기 위한 정보, 및

상기 원형 이미지에 대응하는 어안 렌즈들의 FOV를 특정하기 위한 정보를 더 포함하는,

방법.

청구항 10 

제6 항에 있어서, 

상기 메타데이터 내에 이미지 플리핑(flipping) 정보가 존재하는 경우, 상기 메타데이터는, 원형 이미지가 플리

핑되었는지 여부를 특정하기 위한 정보를 더 포함하고, 그리고

상기 메타데이터 내에 이미지 스케일 및 렌즈 쉐이딩(shading) 보상 카메라 고유(intrinsic) 파라미터들이 존재

하는 경우, 상기 메타데이터는 상기 원형 이미지가 축(axis)을 따라 스케일링되었는지 여부 및 어떻게 스케일링

되었는지를 특정하기 위한 정보를 더 포함하는,

방법.

청구항 11 

어안(fisheye) 전방향(omnidirectional) 이미지와 관련된 메타데이터를 전송하기 위한 디바이스로서, 

어안 카메라들에 의해 캡처된 적어도 두 개의 원형 이미지들을 포함하는 코딩된 픽처와 관련된 메타데이터를 생

성하도록 구성되는 제어기; 및

상기 생성된 메타데이터를 전송하도록 구성되는 송수신기,

상기 메타데이터 내에 FOV(field of view) 파라미터들이 존재하는 경우, 상기 메타데이터는:

상이한 FOV들을 갖는 로컬 피팅 영역들(local fitting regions)의 수를 특정하기 위한 정보, 및

상기 로컬 피팅 영역들의 각각을 특정하기 위한 정보를 포함하고,

상기 로컬 피팅 영역들의 각각을 특정하기 위한 정보는:

상기 로컬 피팅 영역들의 각각의 시작 반경(radius)을 나타내는 정보,

상기 로컬 피팅 영역들의 각각의 종료 반경을 나타내는 정보,

상기 로컬 피팅 영역들의 각각의 시작 각도를 나타내는 정보, 및

상기 로컬 피팅 영역들의 각각의 종료 각도를 나타내는 정보를 포함하는,
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디바이스.

청구항 12 

제11 항에 있어서, 

상기 메타데이터 내에 상기 FOV 파라미터들이 존재하는 경우, 상기 메타데이터는:

디스플레이하기 위해 상기 적어도 두 개의 원형 이미지들 중 원형 이미지의 부분의 FOV를 특정하는 정보, 

상기 적어도 두 개의 원형 이미지들 중 상기 원형 이미지와 다른 적어도 하나의 원형 이미지와 중첩하는 상기

원형 이미지의 부분의 FOV를 특정하는 정보, 

각각의 반경에 대해 상이한 FOV를 나타내는 델타(delta) 반경 값을 나타내는 정보,

각각의 각도에 대해 상이한 FOV를 나타내는 델타 각도 값을 나타내는 정보, 및

상기 로컬 피팅 영역들의 각각을 특정하기 위한 정보에 의해 특정되는 영역의 FOV에 대한 가중치(weighting

value)를 나타내는 정보를 더 포함하는,

디바이스.

청구항 13 

제11 항에 있어서, 

상기 메타데이터 내에 데드 존(dead zone) 파라미터들이 존재하는 경우, 상기 메타데이터는:

상기 코딩된 픽처의 데드 존들의 수를 특정하기 위한 정보, 및

픽셀들이 사용가능하지 않은 데드 존 사각(rectangular) 영역의 위치 및 크기를 특정하기 위한 정보를 더 포함

하고,

상기 데드 존 사각 영역의 위치 및 크기를 특정하기 위한 정보는:

루마 샘플들(luma samples) 에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 데드 존의 좌상측 모서리의 수평 좌표를 특정하기

위한 정보,

상기 루마 샘플들에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 상기 데드 존의 상기 좌상측 모서리의 수직 좌표를 특정하기

위한 정보,

상기 루마 샘플들에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 상기 데드 존의 폭(width)을 특정하기 위한 정보, 및

상기 루마 샘플들에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 상기 데드 존의 높이(height)를 특정하기 위한 정보를 포함하

는,

디바이스. 

청구항 14 

제11 항에 있어서,

상기 메타데이터는:

상기 코딩된 픽처 내의 원형 이미지들의 수를 특정하기 위한 정보,

루마 샘플들에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 원형 이미지의 중심의 수평 좌표를 특정하기 위한 정보,

상기 루마 샘플들에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 상기 원형 이미지의 중심의 수직 좌표를 특정하기 위한 정보,

상기 루마 샘플들에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 상기 원형 이미지의 중심으로부터의 반경을 특정하기 위한 정
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보,

상기 루마 샘플들에서, 상기 원형 이미지의 중심으로부터 카메라 몸체로부터의 방해(obstruction)가 존재하지

않는 상기 원형 이미지 내의 영역의 가장 인접한 가장자리로의 반경을 특정하기 위한 정보, 및

상기 원형 이미지에 대응하는 어안 렌즈들의 FOV를 특정하기 위한 정보를 더 포함하는,

디바이스.

청구항 15 

제11 항에 있어서,

상기 메타데이터 내에 이미지 플리핑(flipping) 정보가 존재하는 경우, 상기 메타데이터는, 원형 이미지가 플리

핑되었는지 여부를 특정하기 위한 정보를 더 포함하고, 그리고

상기 메타데이터 내에 이미지 스케일 및 렌즈 쉐이딩(shading) 보상 카메라 고유(intrinsic) 파라미터들이 존재

하는 경우, 상기 메타데이터는 상기 원형 이미지가 축(axis)을 따라 스케일링되었는지 여부 및 어떻게 스케일링

되었는지를 특정하기 위한 정보를 더 포함하는,

디바이스.

청구항 16 

어안(fisheye) 전방향(omnidirectional) 이미지와 관련된 메타데이터를 프로세싱하기 위한 디바이스로서, 

어안 카메라들에 의해 캡처된 적어도 두 개의 원형 이미지들을 포함하는 코딩된 픽처와 관련된 메타데이터를 수

신하도록 구성되는 송수신기; 및

상기 수신된 메타데이터에 기초하여 상기 어안 전방향 이미지와 관련된 데이터를 프로세싱하도록 구성되는 제어

기를 포함하고,

상기 메타데이터 내에 FOV(field of view) 파라미터들이 존재하는 경우, 상기 메타데이터는:

상이한 FOV들을 갖는 로컬 피팅 영역들(local fitting regions)의 수를 특정하기 위한 정보, 및

상기 로컬 피팅 영역들의 각각을 특정하기 위한 정보를 포함하고,

상기 로컬 피팅 영역들의 각각을 특정하기 위한 정보는:

상기 로컬 피팅 영역들의 각각의 시작 반경(radius)을 나타내는 정보,

상기 로컬 피팅 영역들의 각각의 종료 반경을 나타내는 정보,

상기 로컬 피팅 영역들의 각각의 시작 각도를 나타내는 정보, 및

상기 로컬 피팅 영역들의 각각의 종료 각도를 나타내는 정보를 포함하는,

디바이스.

청구항 17 

제16 항에 있어서, 

상기 메타데이터 내에 상기 FOV 파라미터들이 존재하는 경우, 상기 메타데이터는:

디스플레이하기 위해 상기 적어도 두 개의 원형 이미지들 중 원형 이미지의 부분의 FOV를 특정하는 정보, 

상기 적어도 두 개의 원형 이미지들 중 상기 원형 이미지와 다른 적어도 하나의 원형 이미지와 중첩하는 상기

원형 이미지의 부분의 FOV를 특정하는 정보, 
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각각의 반경에 대해 상이한 FOV를 나타내는 델타(delta) 반경 값을 나타내는 정보,

각각의 각도에 대해 상이한 FOV를 나타내는 델타 각도 값을 나타내는 정보, 및

상기 로컬 피팅 영역들의 각각을 특정하기 위한 정보에 의해 특정되는 영역의 FOV에 대한 가중치(weighting

value)를 나타내는 정보를 더 포함하는,

디바이스.

청구항 18 

제16 항에 있어서,

상기 메타데이터 내에 데드 존(dead zone) 파라미터들이 존재하는 경우, 상기 메타데이터는:

상기 코딩된 픽처의 데드 존들의 수를 특정하기 위한 정보, 및

픽셀들이 사용가능하지 않은 데드 존 사각(rectangular) 영역의 위치 및 크기를 특정하기 위한 정보를 더 포함

하고,

상기 데드 존 사각 영역의 위치 및 크기를 특정하기 위한 정보는:

루마 샘플들(luma samples) 에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 데드 존의 좌상측 모서리의 수평 좌표를 특정하기

위한 정보,

상기 루마 샘플들에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 상기 데드 존의 상기 좌상측 모서리의 수직 좌표를 특정하기

위한 정보,

상기 루마 샘플들에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 상기 데드 존의 폭(width)을 특정하기 위한 정보, 및

상기 루마 샘플들에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 상기 데드 존의 높이(height)를 특정하기 위한 정보를 포함하

는,

디바이스. 

청구항 19 

제16 항에 있어서,

상기 메타데이터는:

상기 코딩된 픽처 내의 원형 이미지들의 수를 특정하기 위한 정보,

루마 샘플들에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 원형 이미지의 중심의 수평 좌표를 특정하기 위한 정보,

상기 루마 샘플들에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 상기 원형 이미지의 중심의 수직 좌표를 특정하기 위한 정보,

상기 루마 샘플들에서, 상기 코딩된 픽처 내에서 상기 원형 이미지의 중심으로부터의 반경을 특정하기 위한 정

보,

상기 루마 샘플들에서, 상기 원형 이미지의 중심으로부터 카메라 몸체로부터의 방해(obstruction)가 존재하지

않는 상기 원형 이미지 내의 영역의 가장 인접한 가장자리로의 반경을 특정하기 위한 정보, 및

상기 원형 이미지에 대응하는 어안 렌즈들의 FOV를 특정하기 위한 정보를 더 포함하는,

디바이스.

청구항 20 

제16 항에 있어서,
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상기 메타데이터 내에 이미지 플리핑(flipping) 정보가 존재하는 경우, 상기 메타데이터는, 원형 이미지가 플리

핑되었는지 여부를 특정하기 위한 정보를 더 포함하고, 그리고

상기 메타데이터 내에 이미지 스케일 및 렌즈 쉐이딩(shading) 보상 카메라 고유(intrinsic) 파라미터들이 존재

하는 경우, 상기 메타데이터는 상기 원형 이미지가 축(axis)을 따라 스케일링되었는지 여부 및 어떻게 스케일링

되었는지를 특정하기 위한 정보를 더 포함하는,

디바이스.

청구항 21 

삭제

청구항 22 

삭제

청구항 23 

삭제

청구항 24 

삭제

발명의 설명

기 술 분 야

본 개시는 가상 현실(VR: virtual reality) 콘텐트를 송수신하는 방법 및 장치에 관한 것이다.[0001]

배 경 기 술

인터넷은 인간이 정보를 생성하고 소비하는 인간 중심의 연결 망에서, 사물 등 분산된 구성 요소들 간에 정보를[0003]

주고  받아  처리하는  사물인터넷  (Internet  of  Things,  IoT)  망으로  진화하고  있다.  IoE  (Internet  of

Everything) 기술은 클라우드 서버 등과의 연결을 통한 빅데이터 (Big data) 처리 기술 등이 IoT 기술에 결합된

하나의 예가 될 수 있다.

IoT를 구현하기 위해서, 센싱 기술, 유무선 통신 및 네트워크 인프라, 서비스 인터페이스 기술, 및 보안 기술[0004]

등과 같은 기술 요소 들이 요구되어, 최근에는 사물간의 연결을 위한 센서 네트워크 (sensor network), 사물 통

신 (Machine to Machine, M2M), MTC (Machine Type Communication) 등의 기술이 연구되고 있다.

IoT 환경에서는 연결된 사물들에서 생성된 데이터를 수집, 분석하여 인간의 삶에 새로운 가치를 창출하는 지능[0005]

형 IT (Internet Technology) 서비스가 제공될 수 있다. IoT는 기존의 IT 기술과 다양한 산업 간의 융합 및 복

합을 통하여 스마트홈, 스마트 빌딩, 스마트 시티, 스마트 카 혹은 커넥티드 카, 스마트 그리드, 헬스 케어, 스

마트 가전,  첨단의료서비스 등의 분야에 응용될 수  있다.한편, IoT을  구현을 위한 콘텐트들 역시 진화하고

있다. 즉,  흑백 컨텐트에서 컬러 컨텐트, 고선명(High  Definition  :  HD),  초고선명(Ultra  High  Definition

Television : UHD), 최근의 HDR(high dynamic range) 컨텐트의 표준화 및 배포로 계속 진화해 감에 따라, 오큘

러스(Oculus), 삼성 기어 VR 등과 같은 VR 장치들에서 재생될 수 있는 가상 현실(VR: virtual reality) 콘텐트

에 대한 연구가 진행 중이다. VR 시스템의 근본적인 토대는 사용자를 모니터링하여, 사용자가 어떤 종류의 제어

기를 사용하여 콘텐트 디스플레이 장치나 프로세싱 유닛으로 피드백 입력을 제공할 수 있게 하면 그 장치나 유

닛이 해당 입력을 처리하여 콘텐트를 그에 맞춰 조정함으로써 인터랙션을 가능하게 하는 시스템이다.

VR  에코시스템  안의  기본  구성들은  예를  들어,  HMD(head  mounted  display),  무선,  모바일  VR,  TV들,  CA[0006]

VE(cave automatic virtual environment)들, 주변기기 및 햅틱스[VR에 입력을 제공하기 위한 다른 제어기들],

콘텐트 캡처[카메라, 비디오 스티칭], 콘텐트 스튜디오[게임, 라이브, 영화, 뉴스 및 다큐멘터리], 산업적 응용

[교육, 건강관리, 부동산, 건설, 여행], 생산 도구 및 서비스[3D 엔진, 프로세싱 파워], 앱 스토어[VR 미디어
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컨텐트용] 등을 포함하여 구성될 수 있다.

그리고, VR 콘텐트를 구성하기 위해서 수행되는, 360도 영상 컨텐트의 캡쳐, 부호화 및 전송에 대해 3D, 360도[0007]

콘텐트를 위해 특히 설계될 수 있는 차세대 post-HEVC(High Efficiency Video Coding) 코덱의 구현 없이 많은

도전에 직면하고 있는 실정이다.

따라서, VR 콘텐츠를 보다 효율적으로 구성하여 소비할 수 있는 방안이 요구된다.[0008]

발명의 내용

해결하려는 과제

본 개시는 VR 콘텐트를 송수신하는 방법 및 장치를 제안한다.[0010]

또한, 본 개시는 송신측에서 VR 콘텐트를 구성하는 영상들을 왜곡 없이 렌더링하기 위한 정보들을 구성하여 이[0011]

를 시그널링하는 방법 및 장치를 제안한다.

또한, 본 개시는 수신측에서 VR 콘텐트의 시그널링 정보를 기반으로, 해당 VR 콘텐트를 재생하는 방법 및 장치[0012]

를 제안한다.

과제의 해결 수단

본 개시의 실시 예에 따른 방법은; 타겟을 캡쳐한 적어도 2개의 영상을 획득하는 과정과, 상기 가상 현실 콘텐[0014]

트에  대응하는  360도  영상을  구성하기  위해서  상기  적어도  2개의  영상을  배열하여  평면  상에  투영시키는

과정과, 상기 투영된 2개의 영상이 중첩된 영역을 검출하고, 상기 중첩된 영역의 재배치 정보를 생성하는 과정

과, 상기 적어도 2개의 영상과 상기 재배치 정보를 송신하는 과정을 포함한다.

본 개시의 실시 예에 따른 다른 방법은; 가상 현실 콘텐트를 수신하는 디바이스에 있어서, 상기 가상 현실 콘텐[0016]

트를 수신하는 과정과, 상기 가상 현실 콘텐트로부터 타겟을 캡쳐한 적어도 2개의 영상과, 재배치 정보를 획득

하는 과정과, 상기 재배치 정보를 기반으로, 평면 상에 투영된 상기 적어도 2개의 영상이 중첩된 영역을 재배치

하여, 상기 가상 현실 콘텐트에 대응하는 360도 영상을 렌더링하는 과정을 포함한다.

본 개시의 실시 예에 따른 장치는; 가상 현실 콘텐트를 송신하는 디바이스에 있어서, 타겟을 캡쳐한 적어도 2개[0018]

의 영상을 획득하는 카메라부와, 상기 가상 현실 콘텐트에 대응하는 360도 영상을 구성하기 위해서 상기 적어도

2개의 영상을 배열하여 평면 상에 투영시키고, 상기 투영된 2개의 영상이 중첩된 영역을 검출하고, 상기 중첩된

영역의 재배치 정보를 생성하는 제어부와, 상기 적어도 2개의 영상과 상기 재배치 정보를 송신하는 송수신부를

포함한다.

본 개시의 실시 예에 따른 다른 장치는; 가상 현실 콘텐트를 수신하는 디바이스에 있어서, 상기 가상 현실 콘텐[0020]

트를 수신하는 송수신부와, 상기 가상 현실 콘텐트로부터 타겟을 캡쳐한 적어도 2개의 영상과, 재배치 정보를

획득하는 제어부와, 상기 제어부의 지시에 따라 상기 재배치 정보를 기반으로, 평면 상에 투영된 상기 적어도 2

개의 영상이 중첩된 영역을 재배치하여, 상기 가상 현실 콘텐트에 대응하는 360도 영상을 렌더링하는 디스플레

이부를 포함한다.

본 개시의 다른 측면들과, 이득들 및 핵심적인 특징들은 부가 도면들과 함께 처리되고, 본 개시의 바람직한 실[0022]

시예들을 게시하는, 하기의 구체적인 설명으로부터 해당 기술 분야의 당업자에게 자명할 것이다.

하기의 본 게시의 구체적인 설명 부분을 처리하기 전에, 이 특허 문서를 통해 사용되는 특정 단어들 및 구문들[0023]

에  대한  정의들을  설정하는  것이  효과적일  수  있다:  상기  용어들  “포함하다(include)”  및  “포함하다

(comprise)”과 그 파생어들은 한정없는 포함을 의미하며; 상기 용어 “혹은(or)”은 포괄적이고 ‘및/또는’을

의미하고; 상기 구문들 “~와 연관되는(associated with)” 및 ““~와 연관되는(associated therewith)”과

그  파생어들은  포함하고(include),  ~내에  포함되고(be  included  within),  ~와  서로  연결되고(interconnect

with), 포함하고(contain), ~내에 포함되고(be contained within), ~에 연결하거나 혹은 ~와 연결하고(connect

to  or  with),  ~에 연결하거나 혹은 ~와 연결하고(couple  to  or  with),  ~와 통신 가능하고(be communicable

with),  ~와 협조하고(cooperate  with),  인터리빙하고(interleave),  병치하고(juxtapose),  ~로 가장 근접하고

(be  proximate  to),  ~로 ~할 가능성이 크거나 혹은 ~와 ~할 가능성이 크고(be bound  to  or  with),  가지고

(have), 소유하고(have a property of) 등과 같은 것을 의미하고; 상기 용어 “제어기”는 적어도 하나의 동작

을 제어하는 임의의 디바이스, 시스템, 혹은 그 부분을 의미하고, 상기와 같은 디바이스는 하드웨어, 펌웨어 혹
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은 소프트웨어, 혹은 상기 하드웨어, 펌웨어 혹은 소프트웨어 중 적어도 2개의 몇몇 조합에서 구현될 수 있다.

어떤 특정 제어기와 연관되는 기능성이라도 집중화되거나 혹은 분산될 수 있으며, 국부적이거나 원격적일 수도

있다는 것에 주의해야만 할 것이다. 특정 단어들 및 구문들에 대한 정의들은 이 특허 문서에 걸쳐 제공되고, 해

당 기술 분야의 당업자는 많은 경우, 대부분의 경우가 아니라고 해도, 상기와 같은 정의들이 종래 뿐만 아니라

상기와 같이 정의된 단어들 및 구문들의 미래의 사용들에도 적용된다는 것을 이해해야만 할 것이다.

도면의 간단한 설명

도 1은 일반적인 어안 카메라를 통해서 촬영된 영상의 일 예를 도시한 도면,[0025]

도 2a,b는 본 개시의 실시 예에 따른 기기가 구비하는 적어도 2개의 렌즈를 구비한 카메라를 통해서 캡쳐된 영

상들을 스티칭하여 VR 콘텐트를 구성한 경우의 일 예를 도시한 도면,

도 3은 본 개시의 실시 예에 따라 VR 콘텐트를 송수신하는 전체 동작 흐름도,

도 4a는 본 개시의 실시 예에 따른 송신기의 블록 구성도의 일 예,

도 4b는 본 개시의 실시 예에 따른 송신기의 제어부(402)의 동작 흐름도의 일 예,

도 5a는 상기 캡쳐된 적어도 2개의 영상을 VR 콘텐트의 360도 영상으로 구성하기 위해서 스티칭하여 2차원 평면

상에 투영시켜 매핑한 경우의 일 예를 도시한 도면,

도 5b는 본 개시의 실시 예에 따라 스티치된 2개의 영상들에서 왜곡을 검출하는 방식을 설명하기 위한 도면,

도 6a는 본 개시의 실시 예에 따른 num_circular_images, image_center_x 및 image_center_y를 설명하기 위한

도면의 일 예,

도 6b는 본 개시의 실시 예에 따른 반경들을 설명하기 위한 도면의 일 예,

도 6c는 본 개시의 실시 예에 따라 scene_radious의 값을 구체적으로 나타내는 일 예,

도 6d는 본 개시의 실시 예에 따라 원형 영상의 렌즈 쉐이딩을 보상하기 위한 파라미터의 적용 예,

도 7a는 본 개시의 실시 예에 따라 overlapped_fov의 값을 지시하는 다른 실시 예를 설명하기 위한 도면,

도 7b~c는 본 개시의 다른 실시 예에 따라 overlapped_fov의 값을 지시하는 다른 실시 예를 설명하기 위한

도면,

도 7d는 본 개시의 실시 예에 따라 중첩 영역의 로컬 피팅 영역을 나타낸 일 예,

도 7e~g는 본 개시의 다른 실시 예에 따라 중첩 영역의 로컬 피팅 영역을 나타낸 일 예,

도 8은 본 개시의 실시 예에 따른 Roll, yaw 및 pitch 각도를 설명하기 위한 도면,

도 9는 본 개시의 실시 예에 따라 중첩된 영역을 로컬 피팅 영역으로 배치하기 위해서 가중치를 적용할 경우의

예를 설명하기 위한 도면,

도 10a는 본 개시의 실시 예에 따른 수신기의 블록 구성도의 일 예,

도 10b는 본 개시의 실시 예에 따른 수신측의 동작 흐름도의 일 예,

도 11a는 본 개시의 실시 에에 따른 수신측이 송신측으로부터 수신한 원형 영상들을 디코딩하여 스티칭한 경우

의 일 예,

도 11b는 본 개시의 실시 예에 따라 Compression curve가 모든 각도 방향으로 동일한 반경값으로 매칭된 경우,

실제 스티칭되어 디스플레이되는 영상의 영역의 일 예를 도시한 도면,

도 11c는 본 개시의 실시 예에 따라 로컬 피팅 영역에 상응하게 원형 영상이 디스플레이된 경우의 일 예를 도시

한 도면,

도 12는 본 개시의 실시 예에 따른 렌즈 쉐이딩의 보상 절차를 거친 결과의 일 예를 도시한 도면,

도 13은 본 개시의 실시 예에 따라 중첩 영역에 블랜딩을 위한 가중치를 적용한 실시 예를 도시한 도면.

발명을 실시하기 위한 구체적인 내용
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이하 첨부된 도면을 참조하여 본 개시의 바람직한 실시 예에 대한 동작 원리를 상세히 설명한다. 도면상에 표시[0026]

된  동일한  구성요소들에  대해서는  비록  다른  도면상에  표시되더라도  가능한  한  동일한  참조번호로

나타내었으며, 다음에서 본 개시를 설명함에 있어 관련된 공지 기능 또는 구성에 대한 구체적인 설명이 본 개시

의 요지를 불필요하게 흐릴 수 있다고 판단되는 경우에는 그 상세한 설명을 생략할 것이다. 그리고 후술되는 용

어들은 본 개시에서의 기능을 고려하여 정의된 용어들로서 이는 사용자, 운용자의 의도 또는 관례 등에 따라 달

라질 수 있다. 그러므로 그 정의는 본 명세서 전반에 걸친 내용을 토대로 내려져야 할 것이다.

본 개시는 다양한 변경을 가할 수 있고 여러 가지 실시 예들을 가질 수 있는 바, 특정 실시 예들을 도면들에 예[0027]

시하여 상세하게 설명한다. 그러나, 이는 본 개시를 특정한 실시 형태에 대해 한정하려는 것이 아니며, 본 개시

의 사상 및 기술 범위에 포함되는 모든 변경, 균등물 내지 대체물을 포함하는 것으로 이해되어야 한다.

또한, 본 명세서에서 명백하게 다른 내용을 지시하지 않는 “한”과, “상기”와 같은 단수 표현들은 복수 표현[0028]

들을 포함한다는 것이 이해될 수 있을 것이다. 따라서, 일 예로, “컴포넌트 표면(component surface)”은 하나

혹은 그 이상의 컴포넌트 표면들을 포함한다.

또한, 제1, 제2 등과 같이 서수를 포함하는 용어는 다양한 구성요소들을 설명하는데 사용될 수 있지만, 상기 구[0029]

성요소들은 상기 용어들에 의해 한정되지는 않는다. 상기 용어들은 하나의 구성요소를 다른 구성요소로부터 구

별하는 목적으로만 사용된다. 예를 들어, 본 개시의 권리 범위를 벗어나지 않으면서 제1 구성요소는 제2 구성요

소로 명명될 수 있고, 유사하게 제2 구성요소도 제1 구성요소로 명명될 수 있다. 및/또는 이라는 용어는 복수의

관련된 기재된 항목들의 조합 또는 복수의 관련된 기재된 항목들 중의 어느 항목을 포함한다.

또한, 본 명세서에서 사용한 용어는 단지 특정한 실시 예를 설명하기 위해 사용된 것으로, 본 개시를 한정하려[0030]

는 의도가 아니다. 단수의 표현은 문맥상 명백하게 다르게 뜻하지 않는 한, 복수의 표현을 포함한다. 본 명세서

에서, "포함하다" 또는 "가지다" 등의 용어는 명세서상에 기재된 특징, 숫자, 단계, 동작, 구성요소, 부품 또는

이들을 조합한 것이 존재함을 지정하려는 것이지, 하나 또는 그 이상의 다른 특징들이나 숫자, 단계, 동작, 구

성요소,  부품 또는 이들을 조합한 것들의 존재 또는 부가 가능성을 미리 배제하지 않는 것으로 이해되어야

한다.

또한, 본 개시의 실시 예들에서, 별도로 다르게 정의되지 않는 한, 기술적이거나 과학적인 용어를 포함해서 여[0031]

기서 사용되는 모든 용어들은 본 개시가 속하는 기술 분야에서 통상의 지식을 가진 자에 의해 일반적으로 이해

되는 것과 동일한 의미를 가지고 있다. 일반적으로 사용되는 사전에 정의되어 있는 것과 같은 용어들은 관련 기

술의 문맥 상 가지는 의미와 일치하는 의미를 가지는 것으로 해석되어야 하며, 본 개시의 실시 예에서 명백하게

정의하지 않는 한, 이상적이거나 과도하게 형식적인 의미로 해석되지 않는다.

본 개시의 다양한 실시 예들에 따르면, 전자 디바이스는 통신 기능을 포함할 수 있다. 일 예로, 전자 디바이스[0032]

는 스마트 폰(smart phone)과, 태블릿(tablet) 개인용 컴퓨터(personal computer: PC, 이하 ‘PC’라 칭하기로

한다)와,  이동  전화기와,  화상  전화기와,  전자책  리더(e-book  reader)와,  데스크  탑(desktop)  PC와,  랩탑

(laptop) PC와, 넷북(netbook) PC와, 개인용 복합 단말기(personal digital assistant: PDA, 이하 ‘PDA’라

칭하기로 한다)와, 휴대용 멀티미디어 플레이어(portable multimedia  player:  PMP,  이하 ‘PMP’라 칭하기로

한다)와,  엠피3  플레이어(mp3  player)와,  이동  의료  디바이스와,  카메라와,  웨어러블  디바이스(wearable

device)(일 예로, 헤드-마운티드 디바이스(head-mounted device:  HMD,  일 예로 ‘HMD’라 칭하기로 한다)와,

전자 의류와, 전자 팔찌와, 전자 목걸이와, 전자 앱세서리(appcessory)와, 전자 문신, 혹은 스마트 워치(smart

watch) 등이 될 수 있다.

본 개시의 다양한 실시 예들에 따르면, 전자 디바이스는 통신 기능을 가지는 스마트 가정용 기기(smart home[0033]

appliance)가 될 수 있다. 일 예로, 상기 스마트 가정용 기기는 텔레비전과, 디지털 비디오 디스크(digital

video disk: DVD, 이하 ‘DVD’라 칭하기로 한다) 플레이어와, 오디오와, 냉장고와, 에어 컨디셔너와, 진공 청

소기와, 오븐과, 마이크로웨이브 오븐과, 워셔와, 드라이어와, 공기 청정기와, 셋-탑 박스(set-top box)와, TV

박스 (일 예로, Samsung HomeSyncTM, Apple TVTM, 혹은 Google TVTM)와, 게임 콘솔(gaming console)과, 전자

사전과, 캠코더와, 전자 사진 프레임 등이 될 수 있다.

본 개시의 다양한 실시 예들에 따르면, 전자 디바이스는 의료 기기(일 예로, 자기 공명 혈관 조영술(magnetic[0034]

resonance  angiography:  MRA,  이하  ‘MRA’라  칭하기로  한다)  디바이스와,  자기  공명  화상법(magnetic

resonance imaging: MRI, 이하 “MRI”라 칭하기로 한다)과, 컴퓨터 단층 촬영(computed tomography: CT, 이하

‘CT’라 칭하기로 한다) 디바이스와, 촬상 디바이스, 혹은 초음파 디바이스)와, 네비게이션(navigation) 디바
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이스와, 전세계 위치 시스템(global positioning system: GPS, 이하 ‘GPS’라 칭하기로 한다) 수신기와, 사고

기록  장치(event  data  recorder:  EDR,  이하  ‘EDR’이라  칭하기로  한다)와,  비행  기록  장치(flight  data

recorder: FDR, 이하 ‘FER’이라 칭하기로 한다)와, 자동차 인포테인먼트 디바이스(automotive infotainment

device)와,  항해  전자  디바이스(일  예로,  항해  네비게이션  디바이스,  자이로스코프(gyroscope),  혹은

나침반)와, 항공 전자 디바이스와, 보안 디바이스와, 산업용 혹은 소비자용 로봇(robot) 등이 될 수 있다.

본 개시의 다양한 실시 예들에 따르면, 전자 디바이스는 통신 기능을 포함하는, 가구와, 빌딩/구조의 일부와,[0035]

전자 보드와, 전자 서명 수신 디바이스와, 프로젝터와, 다양한 측정 디바이스들(일 예로, 물과, 전기와, 가스

혹은 전자기 파 측정 디바이스들) 등이 될 수 있다.

본 개시의 다양한 실시 예들에 따르면, 전자 디바이스는 상기에서 설명한 바와 같은 디바이스들의 조합이 될 수[0036]

있다. 또한, 본 개시의 바람직한 실시 예들에 따른 전자 디바이스는 상기에서 설명한 바와 같은 디바이스에 한

정되는 것이 아니라는 것은 당업자에게 자명할 것이다.

본 개시의 다양한 실시 예들에 따르면, VR 콘텐트를 송수신하는 기기는 일 예로, 전자 디바이스가 될 수 있다.[0037]

이하, 본 개시의 실시 예들에서 사용되는 용어들을 아래와 같이 정의한다. 영상은 동영상(video), 정지 영상[0038]

(image) 등이 될 수 있으며, 영상 컨텐트는 동영상, 정지 영상 등은 물론 관련된 오디오, 자막 등을 포함하는

각종 멀티미디어 컨텐트를 포함할 수 있다. VR 컨텐트는 상기 영상을 360도 영상, 3D 영상 등으로 제공하는 영

상 컨텐트를 포함한다. 미디어 파일 포맷은 ISO(International Organization for Standardization) 기반 미디

어 파일 포맷(ISOBMFF) 등과 같은 각종 미디어 관련 규격에 따른 미디어 파일 포맷 등이 될 수 있다. 그리고 투

영(projection)은 360도 영상 등의 표현을 위한 구형 영상(spherical image)이 평면(planar surface) 상에 투

영되는 처리 또는 그 처리 결과에 따른 영상 프레임을 의미한다. 맵핑(mapping)은 상기 투영에 따른 평면 상의

영상 데이터가 2D  평면에 매핑되는 처리 또는 그 처리 결과에 따른 영상 프레임을 의미한다. 전방향 미디어

(omnidirectional media)는 예컨대, 사용자가 HMD를 이용하였을 때 사용자의 머리 움직임의 방향에 따라 또는

사용자의 뷰 포트(viewport)에 따라 렌더링될 수 있는 (동)영상(image or video) 및/또는 관련된 오디오를 포함

한다. 상기 뷰 포트는 FOV(Field Of View)로 칭해질 수 있으며, 특정 시점에 사용자에게 보여지는 영상의 영역

(여기서 상기 영상의 영역은 상기 구형 영상의 영역 등이 될 수 있다.)을 의미한다.

이하, 명세서에서는 설명의 편의상, 전방향 미디어의 일 예로, VR 콘텐트를 예를 들어 송수신기의 동작을 설명[0040]

하기로 한다.

VR 콘텐트를 구성하기 위해서는 타겟 장면(scene)의 360도를 커버할 수 있는 적어도 2개의 렌즈들 혹은, 이들을[0041]

구비한 카메라 부를 장착한 디바이스가 사용되며, 일반적으로 어안(fisheye) 카메라가 널리 사용되고 있다. 이

하, 본 개시의 실시 예에 따른 송신측은 어안(fish eye) 카메라 부를 장착한 디바이스를 예로 들어 설명하기로

한다. 그러나, 본 개시의 실시 예에 따른 송신측은 상기 카메라부를 구비한 디바이스와 별도로 구성되어, 상기

별도의 디바이스와 통신함으로써 본 개시의 실시 예에 따라 동작할 수 있다.

도 1은 일반적인 어안 카메라를 통해서 촬영된 영상의 일 예를 도시한 도면이다.[0043]

도 1을 참조하면, 일 예로, 어안 카메라가 구비한 2개의 렌즈 각각을 통해서 촬영된 구형 영상이 평면 상에 원[0044]

형(circle, 100, 120)으로 투영된 상태를 나타낸다. 여기서, 원형 영상(100, 120) 각각은, 전형적으로 해당 렌

즈에 의해서 캡쳐되는 모든 픽셀(pixel)들을 포함한다.

일반적으로, 어안 카메라를 사용하는 시스템은 360도 영상을 구성하기 위해서 어안 카메라의 렌즈들에 의해서[0045]

캡쳐되는 영상들을 정렬(align) 혹은 스티칭(stiching)하고, 2D 평면 상에 투영 혹은 매핑시킨다. 그리고 상기

투영된 영상은 하나의 프레임으로 매핑되어 엔코딩되어 수신측으로 전송된다. 엔코딩된 영상을 수신한 수신측에

서는, 직접 매핑 방식을 사용하여 등장방형 (equi-rectangular) 또는 큐브(cube) 맵과 같은 중간 투영 맵의 사

용 없이 엔코딩된 영상을 영상 비트 스트림(bit stream)으로 디코딩하고, 투영된 영상에서 현재의 FOV(field of

view)에 대응하는 파트를 직접적으로 랜더링(rendering)할 수 있다.  랜더링은 디코딩된 영상을 디스플레이하기

위한 처리를 의미하고, FOV는 특정 시점에서 사용자에게 배타적으로 보여지는 구형 영역으로 정의된다.

수신측이 엔코딩된 영상들을 360도 영상으로 올바르게 랜더링하기 위해서는, 송신측이 해당 VR 콘텐트의 포맷을[0046]

설명하는 정보를 수신측으로 시그널링해야 한다. 이러한 정보로는, 보통 2가지 타입의 렌즈 정정 파라미터들이

넓게 사용되고 있다. 첫 번째 타입은 디코딩된 영상에 대한 왜곡/정정(distortion/correction)을 위한 값을 다

항식으로 표현하는 방식이다. 두 번째 타입은 디코딩된 영상에 대한 다중 FOV들을 다중 원들의 영상을 연관시키

는 압축 곡선(compression curve)으로 표현하는 방식이다. 두 개의 타입들은 일부의 파라미터만으로 수신측에서
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VR 콘텐트의 디코딩을 위한 정보를 구성할 수 있다는 장점을 가진다. 반면, VR 콘텐트에 대한 왜곡/정정을 위한

값을 결정하는 입력 파라미터가 원형 영상의 반경이기 때문에, 특정 각도를 위한 국부적 변화를 나타내기 어렵

다는 단점이 있다.

어안 렌즈들을 통해서 캡쳐된 영상들이 상기한 다항식 표현과 함께 전송되거나, 또는 압축 곡선으로 전달 및 랜[0047]

더링될 경우, 캡쳐된 영상들 모두 동일한 깊이 값(depth value)을 가진다고 가정하자. 그러면, 상기 캡쳐된 영

상들을 스티치(stich)하여 360도 영상을 구성할 경우, 스티치된 영역 주변에 어긋나거나 왜곡되는 영역이 나타

나지 않는다. 여기서, 깊이 값은 카메라 혹은 어안 렌즈와 개체(object)간의 거리를 지시한다.

그러나, 실제 캡쳐된 영상들 각각에 포함된 개체 영역의 깊이 값은 실질적으로 백그라운드(background)의 깊이[0048]

값과 상이하다. 여기서, 백그라운드는 캡쳐된 영상 내에서 미리 결정된 임계값 이상의 깊이 값을 가지는 영역으

로 정의되어, 상기 캡쳐된 영상들에서 동일하게 나타내어지는 부분을 의미한다.

따라서, 360도 영상을 구성하기 위해서 다수의 렌즈 혹은 카메라들을 통해서 캡쳐된 영상들을 정렬하거나 스티[0049]

칭할 경우, 스티칭된 영역 주변에 어긋나거나 왜곡되는 영역이 발생할 수 있다. 도 2a,b는 본 개시의 실시 예에

따른 기기가 구비하는 2개의 렌즈를 구비한 카메라를 통해서 캡쳐된 영상들을 스티칭하여 360도 영상을 구성한

경우의 일 예를 도시한 도면이다. 

도 2a를 참조하면, 캡쳐된 영상 내에서 개체 영역 1(200)은 참조 번호 204를 기준으로, 백그라운드 상에 왜곡이[0050]

발생하지 않았으나, 2개의 렌즈 중 왼쪽 렌즈에서 캡쳐된 영상에 포함된 개체가 상기 2개의 렌즈 중 오른쪽 렌

즈에서 캡쳐된 영상에 포함된 개체와 중첩됨으로써 왜곡된 상태를 도시하고 있다. 그 이유는, 상기 2개의 렌즈

와 개체 간의 거리 즉, 깊이값이 상이함에 따라 발생하게 된다.

그러므로, 본 개시의 실시 예에서는, 360도 영상을 구성하는 영상들이 중첩된 영역을 검출하고, 360도 영상을[0052]

구성한 영상들을 캡쳐한 각 렌즈와 개체간의 거리를 고려하여 상기 중첩된 영역의 배치 혹은 크기를 조정함으로

써, 중첩된 영역의 왜곡 현상을 복원하는 방안을 제안한다. 구체적으로, 본 개시의 실시 예에서는, 송신측이 상

기 중첩된 영역의 배치 혹은 크기를 조정하기 위한 파라미터들을 구성하고, 캡쳐한 영상들과 함께 전송한다. 그

러면, 수신측은 상기 파라미터들과 함께 캡쳐한 영상들을 수신하고, 상기 파라미터들을 기반으로 캡쳐된 영상들

의 중첩된 영역의 배치 혹은 크기를 조정함으로써 왜곡 현상이 복원된 360도 영상을 렌더링할 수 있게 된다.

 본 개시의 실시 예에서는 상기 파라미터들의 일 예로, 중첩된 영역의 정정 파라미터들을 표현하는 압축 곡선에[0053]

가중치(weight)를  적용함으로써,  VR  콘텐트에  대응하는  360도  영상의  국부적  영역  별로  비균일한  스트레칭

(stretching)을 수행하여 왜곡된 영상을 보상할 수 있다. 여기서, 스트레칭은 영상 처리 기술 중 하나로, 해당

영상에 대응하는 픽셀들을 나타내는 히스토그램(histogram)에서 상기 픽셀들을 고르게 분포시키는 방식이다.

도 3은 본 개시의 실시 예에 따라 VR 콘텐트를 송수신하는 전체 동작 흐름도이다.[0054]

도 3을 참조하면, 송신측은 300단계에서 VR 콘텐트의 입력 데이터를 생성한다. 여기서, 송신측은 적어도 2개의[0055]

어안 렌즈 또는 카메라를 구비한 전자 기기인 경우를 가정하자. 본 개시의 실시 예에 따른 입력 데이터의 생성

과정은 VR 콘텐트의 타겟 장면을 360도로 구성하기 위해 상기 적어도 2개의 렌즈 또는 카메라를 통해서 영상들

을 캡쳐하여 저장한다. 그리고, 304단계에서 상술한 바와 같은 직접 매핑 방식을 사용하여 저장된 영상들을 360

도로 구성하기 위해 배열 또는 스티칭하여 2D 평면 상에 투영할 수 있다. 그리고, 투영된 영상을 하나의 프레임

에 매핑할 수 있다. 그리고, 305단계에서 스티칭된 영상들이 중첩된 영역을 검출하고, 검출된 영역에서 발생한

왜곡을 복원하기 위한 파라미터들을 생성할 수 있다. 일 예로, 본 개시의 실시 예에 따라 검출된 영역의 왜곡을

보상하기 위한 파라미터들은 VR 콘텐트의 메타 데이터(metadata)에 포함되어 전송될 수 있다. 그러나, 상기 파

라미터들이 메타 데이터에 포함되는 구성은 설명의 편의상, 일 예로서 설명된 것이며, 상기 파라미터들을 시그

널링하기 위한 추가적인 방법들이 존재할 수 있다. 예를 들어, 상기 파라미터들을 위한 포맷이나 전송 방법들을

위한 실시 예가 적용될 수 있다.  그리고, 실시 예에 따라 306단계 내지 308단계에서 송신측은 메타 데이터를

상기 구성된 프레임과 함께 파일 형태로 인켑슐레이션(encapsulation)하는 엔코딩을 수행하고, 310단계에서 엔

코딩된 파일을 송신될 수 있다. 다른 실시 예에 따라 메타 데이터는 파일과 별도의 정보로서 수신측으로 전송될

수 있다.

312단계에서 수신측는 상기 파일을 디켑슐레이션(decapsulation)하여 프레임과 메타 데이터를 획득하고, 314단[0056]

계에서 상기 획득한 프레임으로부터 획득한 영상들과 메타 데이터를 디코딩하여 입력 데이터를 획득할 수 있다.

또는, 실시 예에 따라 송신측으로부터 입력 데이터와는 별도로 전송된 메타 데이터를 획득할 수 있다. 그리고,

316단계에서 수신부는 획득한 메타 데이터를 기반으로, 입력 데이터에 대응하는 영상들을 획득하고, 저장된 영
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상들을 스티칭하고, 메타 데이터로부터 획득한 파라미터들을 기반으로 스티칭된 영상들 간에 중첩된 영역을 재

배치함으로써, 왜곡이 복원된 VR 콘텐트를 렌더링할 수 있다. 본 개시의 실시 예에 따른 엔코딩/디코딩은 다양

한 표준들 예를 들어, ISOMEF, DASH, OMAF, 뿐만 아니라, VR 콘텐트를 인에이블링하는 기술들 또는 어플리케이

션(application)을 처리할 수 있는 다른 표준들에서도 사용 가능하다.

이하, 도 4a,b를 참조하여, 본 개시의 실시 예에 따른 송신측에서 VR 콘텐트에 포함된 360도 영상이 왜곡 없이[0058]

수신측에서 렌더링되기 위한 시그널링 정보를 구성하고, 상기 시그널링 정보와 VR 콘텐트를 송신하는 방법 및

장치를 상세히 설명하기로 한다.

도 4a는 본 개시의 실시 예에 따른 송신기의 블록 구성도의 일 예이다.[0059]

도 4a를 참조하면, 송신기(400)는 일 예로, 제어부(402)와, 송수신부(404), 적어도 2개의 렌즈로 구성되는 카메[0060]

라부(406), 프레임/파일 구성부(408) 및 엔코더(encoder, 410)을 포함하여 구성될 수 있다.

먼저,  카메라부(406)는  타겟  장면을  360도  영상으로  구성하기  위한  영상들을  캡쳐하여  저장한다.  설명의[0061]

편의상, 도 4a는 송신기(400)가 카메라부(406)와 일체형인 형태를 도시하여 설명하였으나, 상기 카메라부(406)

는 송신기(400)와 별도의 장치로 구성될 수 있다.

그러면, 상기 제어부(402)는 상기 카메라부(406)로부터 획득한 적어도 2개의 영상을 360도 영상으로 구성하기[0062]

위한 배열 혹은 스티칭을 수행하여 투영 및 매핑한다. 이때, 구형의 영상들 각각의 깊이 값이 동일하지 않기 때

문에, 배열 혹은 스티칭으로 인해서 중첩된 영역에서 도 2a에서 설명한 바와 같이 개체의 일부가 왜곡될 수 있

다. 이러한 왜곡을 복원하기 위해서 본 개시의 실시 예에 따른 제어부(402)는 도 4b와 같이 동작할 수 있다.

 도 4b는 본 개시의 실시 예에 따른 송신기의 제어부(402)의 동작 흐름도의 일 예이다. 도 4b를 참조하면, 410[0063]

단계에서 상기 제어부(402)는 상기 배열 혹은 스티칭된 영상들이 중첩된 영역을 검출한다. 설명의 편의상, 도

5a는 상기 캡쳐된 적어도 2개의 영상을 VR 콘텐트의 360도 영상으로 구성하기 위해서 스티칭하여 2차원 평면상

에 투영시켜 매핑한 경우의 일 예를 도시한 도면이다. 도 5a를 참조하면, 제어부(402)는 영상들이 중첩된 영역

에서 2개의 영상들이 서로 인접한 픽셀들(500)을 비교하여 불연속성이 존재하는 픽셀들에서 왜곡이 발생한 것임

을 확인할 수 있다. 여기서, 불연속성이 존재하는 픽셀들을 판단하기 위한 메트릭(metric)의 일 예로, 상기 인

접한 픽셀들 각각의 차이에 제곱을 더한 값을 이용할 수 있다. 도 5b를 참조하면, 본 개시의 다른 실시 예에 따

라 스티치된 2개의 영상들에서 직접 연결되어야 할 지점들 즉, 동일한 특징부들(510)을 검출함으로써 왜곡이 발

생한 것임을 확인할 수도 있다. 도 5a 및 도 5b에 도시한 바와 같이 왜곡 영역이 발생하는 이유는, 상술한 바와

같이, 실제 촬영된 영상을 구성하는 개체와 백그라운드 등의 깊이 값이 상이하기 때문에 2차원 평면상에 상기 2

개의 영상들을 배치하는 과정에서 상기 영상들에서 직접 연결되어야 하는 지점들이 동일하지 않은 위치 즉, 일

부 영역이 중첩되거나 떨어진 위치에 배치되기 때문이다.

그러므로, 412단계에서 제어부(402)는 검출된 영역 내에서 발생한 왜곡을 복원하기 위해 상기 중첩된 영역의 위[0064]

치와 실제 배치되어야 하는 로컬 피팅 영역(local fitting region)의 위치간의 차이(disparity)를 계산할 수 있

다. 그리고, 414단계에서 상기 제어부(402)는 상기 위치간의 차이를 기반으로, 상기 중첩된 영역을 로컬 피팅

영역으로 배치하기 위해 요구되는 방식이 예를 들어, 스트레칭(stretching) 또는 와핑(warping) 방식인지 여부

를 결정하고, 결정된 방식에 따라 상기 프레임/파일 구성부(408)가 상기 중첩된 영역을 로컬 피팅 영역으로 배

치하기 위한 파라미터 값들을 계산하도록 제어할 수 있다. 본 개시의 실시 예에 따른 파라미터들은 하기 <표

1>을 참조하여 상세히 설명하기로 한다. 여기서, 와핑 방식은, 기하학적 변형(Geometric Transformation)의 한

종류로서 예를 들어, 중첩된 영역을 구성하는 픽셀들의 현재 위치를 지정된 위치 즉, 로컬 피팅 영역을 구성하

는 픽셀들에 대응시키는 기술이다. 실시 예에 따라 상기 제어부(420)는 상기 중첩된 영역의 위치와 로컬 피팅

영역의 위치에 대한 차이를 깊이 값으로 치환하여 사용할 수 있다. 만약, 송신부(400)가 깊이 값을 측정할 수

있는 카메라를 구비한 경우, 별도의 계산 없이 상기 중첩된 영역의 깊이 값을 획득할 수 있다. 실시 예에 따라

상기 송신부(400)가 깊이 값을 측정할 수 있는 기능을 구비하지 않은 경우, 스티칭된 영상들에서 특정 포인트를

기준으로 중첩된 영역들을 서치할 수 있다. 또는, 실시 예에 따라 송신기가 자이로 센서(gyro sensor)를 구비할

경우를 가정하자. 이 경우, 매 프레임마다 중첩된 영역을 검출하지 않고, 자이로 센서를 통해서 글로벌 카메라

모션(global camera motion)을 감지하거나 또는 글로벌 모션 추정(estimation)을 수행하고 이를 기반으로 기준

프레임에서 검출된 중첩 영역을 업데이트할 수 있다. 또는, 실시 예에 따라 수신측이 검출된 중첩 영역을 업데

이트할 수 있도록 글로벌 모션 관련 정보들을 VR 콘텐트의 메타 데이터에 포함시켜 전송할 수도 있다.

그리고, 본 개시의 실시 예에 따른 프레임/파일 구성부(408)가 생성한 중첩된 영역을 로컬 피팅 영역으로 재배[0066]
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치하기 위한 파라미터들은 전송할 VR  콘텐트를 위한 시그널링 정보 즉,  메타 데이터에 포함되어 구성될 수

있다. 상기 시그널링 정보는 실시 예에 따라 VR 콘텐트의 포맷을 지시하기 위해서 사용될 수 있고, 수신측에서

VR 콘텐트를 렌더링하기 위해서 사용될 수 있다. 일 예로, 본 개시의 실시 예에 따른 시그널링 정보는 하기 <표

1>과 같은 형태로 구성될 수 있다.

표 1

aligned(8) class fisheye_video_info( ) {[0067]

bit(24) reserved = 0;

unsigned int(8) num_circular_images;

for(i=0; i< num_circle_images; i++) {

unsigned int(32) image_center_x;

unsigned int(32) image_center_y;

unsigned int(32) full_radius;

unsigned int(32) frame_radius;

unsigned int(32) scene_radius;

unsigned int(32) image_rotation;

bit(30) reserved = 0;

unsigned int(2) image_flip;

unsigned int(32) image_scale_axis_angle;

unsigned int(32) image_scale_x;

unsigned int(32) image_scale_y;

unsigned int(32) field_of_view;

unsigned int(32) displayed_fov;

unsigned int(32) overlapped_fov;

unsigned int(16) image_center_yaw;

unsigned int(16) image_center_pitch;

unsigned int(16) image_center_roll;

bit(16) reserved = 0;

unsigned int(16) num_compression_curve_pionts;

for(j=0; j< num_compression_curve_pionts; j++) {

unsigned int(32) compression_curve_x;

unsigned int(32) compression_curve_y;

}

unsigned int (16) local_fov_weight_type;

unsigned int (16) num_local_fov_region;

if(local_fov_weight_type == 0){ // per angle

        for(k=0; k< num_local_fitting_region; k++){

        unsigned int (32) start_radius;
unsigned int (32) end_radius;

unsigned int (32) start_angle;
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unsigned int (32) end_angle;

 unsigned int (32) angle_delta;

for(ang= start_angle; ang< end_angle; ang+= angle_delta){

  unsigned int (32) start_radius_local_weight;

unsigned int (32) center_radius_local_weight;

unsigned int (32) end_radius_local_weight;

}

      }

if(local_fov_weight_type == 1){ // per radius

   for(k=0; k< num_local_fitting_region; k++){

unsigned int (32) start_radius;

unsigned int (32) end_radius;

unsigned int (32) start_angle;

unsigned int (32) end_angle;

       unsigned int (32) radius_delta;

       for(j= start_radius; j< end_radius; j+= radius_delta){

 unsigned int (32) start_angle_local_weight;
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unsigned int (32) center_angle_local_weight;

unsigned int (32) end_angle_local_weight;

      }

   }

}

if(local_fov_weight_type == 2){

for(j=0; j< num_local_fov_region; j++) {

unsigned int(32) start_radius;

unsigned int(32) end_radius;

unsigned int(32) start_angle;

unsigned int(32) end_angle;

unsigned int(32) radius_delta;

unsigned int(32) angle_delta;

for(rad=start_radius; rad< end_radius; rad+=radius_delta) {

for(ang=start_angle; ang< ang_radius;
ang+=angle_delta) {

unsigned int(32) center_local_weight;

}

}

}

unsigned int (8) interpol_idx;

} 

bit(16) reserved = 0;

unsigned int(16) num_LSC_points;

for(j=0; j< num_LSC_points; j++) {

unsigned int (32) LSC_radius;

unsigned int (32) LSC_gain_R;

unsigned int (32) LSC_gain_G;

unsigned int (32) LSC_gain_B;

}

}

bit(24) reserved = 0;

unsigned int(8) num_deadzones;

for(i=0; i< num_deadzones; i++) {

unsigned int(16) deadzone_left_horizontal_offset;

unsigned int(16) deadzone_top_vertical_offset;

unsigned int(16) deadzone_width;

unsigned int(16) deadzone_height;

}

}

상기 <표 1>을 참조하면, 중첩된 영역을 로컬 피팅 영역으로 재배치하기 위한 파라미터들은 다음과 같이 정의될[0068]

수 있다.

-num_circular_images는 상기 메타 데이터가 적용되는 각 샘플들의 부호화된 픽쳐(coded picture) 내에서 원형[0069]

영상(cicular image)들의 수를 지시한다. 전형적으로, 2 이상의 값을 가지며, 다른 논 제로(non-zero) 값들로

설정되는  것  또한  가능하다.  도  6a는  본  개시의 실시 예에 따른 num_circular_images,  image_center_x  및

image_center_y를 설명하기 위한 도면의 일 예이다. 도 6a를 참조하면, VR 콘텐트를 구성하기 위해서 어안 카메

라를 통해서 캡쳐된 2개의 영상이 평면 상에 투영된 2개의 원형 영상1,2(600, 602)으로 구성될 경우를 도시하고

있으므로, 이 경우, num_circular_images의 값은 2이다.

-image_center_x은 상기 보정 정보가 적용될 각 샘플의 부호화된 픽쳐에서 원형 영상의 중앙의 루마(luma) 샘플[0070]

들에서, 수평(horizontal) 좌표를 지시하는 고정 포인트 16.16 값이다. 도 6a를 참조하면, 원형 영상1(600)의
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수평 좌표는 참조 번호 604의 x좌표 값을 지시하고, 원형 영상2(602)의 수평좌표는 참조 번호 606의 x좌표값을

지시한다. 

-image_center_y는 상기 보정 정보가 적용될 각 샘플의 부호화된 픽쳐에서 원형 영상의 중앙의 루마 샘플들에서[0071]

수직(vertical) 좌표를 지시하는 고정 포인트 16.16 값이다. 도 6a를 참조하면, 원형 영상1(600)의 수직 좌표는

참조 번호 604의 y좌표 값을 지시하고, 원형 영상2(602)의 수평좌표는 참조 번호 606의 y 좌표값을 지시한다.-

full_radius는 원형 영상의 중앙으로부터 전체 라운드 영상의 가장자리까지의 루마 샘플들에서 반경을 지시하는

고정 포인트 16.16값이다. 도 6b는 본 개시의 실시 예에 따른 반경들을 설명하기 위한 도면의 일 예이다. 도 6b

를 참조하면, 타원(616)은 카메라 바디로 둘러싸인 카메라에 장착된 렌즈 영역에 대응하고, 해당 카메라의 디스

플레이 유닛을 통해서 출력하는 프레임은 직사각형 형태로 상기  타원에 대응하는 영역 중 일부가 잘라진 형태

로 디스플레이될 수 있는 경우의 예를 도시하고 있다. 이 경우, full_radius는 참조 번호 610에 대응한다. 예를

들어, 원형 영상이 완벽한 원이 아니고 실제로 타원형(616)인 경우를 가정하면, 타원형 영상의 full_radius는

수평 반경과 직교 반경 둘 다의 값으로 정의될 수 있다. 만약, 카메라의 프레임(614)을 통해서 원형 영상이 잘

리게 될 경우에도, full radius의 값은 이론적으로 잘리지 않은 값(619)으로 정의된다.

-frame_radius는 프레임 내에서 원형 영상의 중앙으로부터 영상의 경계까지의 루마 샘플들에서 반경을 지시하는[0072]

고정된 포인트 16.16 값이고, 도 6b를 참조하면, 전체 반경(full radius, 610)은 원형 영상이 완벽한 원이 아니

거나 실질적으로, 타원형이면 평형 및 수직 반경 둘 다로서 정의될 수 있다. 만약, 원형 영상이 카메라의 프레

임(6142) 등에 의해서 잘릴 경우, frame_radius의 값(620)은 여전히 잘리지 않은 상기 full_radius(610)로서

정의된다.

-scene_radius는 카메라 바디로부터 개체간에 장애물이 없는 경우, 원형 영상의 중앙으로부터 영상의 가장자리[0073]

영역에 가장 가까운 루마 샘플들에서 반경을 지시하는 고정된 16. 16 값이다. 도 6b는 본 개시의 실시 예에 따

라 scene_radious의 값을 구체적으로 나타내는 일 예의 도면이다.

또한, 상기 <표 1>에서는 scene_radius가 가장 가까운 반경만 지정하는 것으로 간략 표현되어 있으나, 도 6c의[0074]

실시 예에서와 같이, 장애물의 영향을 받지 않는 영역을 좀 더 자세히 기술하기 위해서 scene radius를 단일 반

경으로 표현하지 않고 각도별로 달리 표현하는 방법도 가능하다. 도 6c를 참조하면, 카메라 중심(620)으로부터

90도에 대응하는 샘플의 scene_radius의 값은 프레임이 끝나는 구간까지의 길이로 나타내어진다. 반대로, 270도

에 대응하는 샘플의 scene_radius의 값은 상기 영상의 270도에 대응하는 반경에서 카메라 바디에 대응하는 반경

을 제외한 길이로 나타내어질 수 있다. 구체적인 예로, 본 개시의 실시 예에 다른 scene_radius는 하기와 같은

4가지 방식으로 나타내어질 수 있다.

-{Cx, Cy, N, {A1, R1}, …{AN, RN} } 여기서, Cx, Cy는 카메라의 중심 영역 즉, 도 6c의 참조 번호 620을 지시[0075]

하는 좌표값을 지시하고, N은 샘플의 수이고, A, R는 해당 샘플의 각도와 반경을 나타낸다.

-{Cx, Cy, N, D, R1, …., RN} 여기서, D는 앵글의 등간격을 지시한다.[0076]

-{N, {A1, R1}, …{AN, RN} }: 고정된 영상의 중앙으로부터, A와 R을 이용하여 해당 샘플의 scene_radius를 나타[0077]

낸다.

-{N, D, R1, …, RN}: 고정된  영상의 중앙으로부터 해당 샘플의 R로만 샘플의 scene_radius를 나타낸다.[0078]

상술한 바와 같은 full_radious, frame_radius 및 scene_radious는 카메라 파라미터로 분류될 수 있다. 일반적[0080]

으로 카메라의 렌즈는 전체가 완만한 평면이 아니라 굴곡을 가지고 있기 때문에, 입력되는 광량상의 차이로 인

하여, 렌즈 쉐이딩(lens shanding)이 발생할 수 있다. 따라서, 카메라를 통해서 캡쳐되는 실제 영상들은, 상술

한 카메라 파라미터들만을 이용하여서는 심리스(seamless)하게 정합하기 어렵다. 그러므로, 보통 카메라 혹은

렌즈의 중심으로부터 바깥으로 가면서 쉐이딩을 보상하는 이득값을 radius에 대한 함수로 나타내는 방식을 이용

하여 이러한 렌즈 쉐이딩을 보상할 수 있다. 그러므로, 본 개시의 실시 예에 따른 보정 정보는, 상기 <표 1>에

포함되어 있지는 않지만, 카메라의 렌즈 쉐이딩을 보상하기 위한 파라미터들을 추가로 포함할 수 있다. 이러한

렌즈 쉐이딩의 보상은 보통 영상의 2D 평면 투영 전에 적용된다.

상기 <표 1>에서의 렌즈 쉐이딩 보상 파라미터들을 하기와 같이 정의된다.[0081]

-num_LSC_points는 현재 원형 영상에 대한 LSC(lens shading compensation) 포인트들의 수를 나타낸다. 각 LSB[0082]

포인트는 LSC_gain_R, LSC_gain_G, LSC_gain_B 및 LSC_radius을 가진다.
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-LSC_radius 는 영상의 중앙으로부터 현재 LSC 포인트의 거리를 지시한다.[0083]

-LSC_gain_R은 레드(red)에 대한 LSC 이득을 나타낸다.[0084]

-LSC_gain_G는 그린(green)에 대한 LSC 이득을 나타낸다.[0085]

-LSC_gain_B는 블루(blue)에 대한 LSC 이득을 나타낸다.[0086]

본 개시의 실시 예에 따른 렌즈 쉐이딩 보상 파라미터들은 총 3가지 형태로 나타낼 수 있다.[0087]

-{N, {R1, G1}, …, {RN, GN}: 여기서, N은 샘플의 개수이고, G는 이득값이다. 즉, 샘플의 반경 별로 적용될 이[0088]

득 값으로 나타낼 수 있다.

-{N, {R1, GR_1, GG_1, GB_1}, …, {RN, , GR_N, GG_N, GB_N}: 여기서, {GR_N, GG_N, GB_N}은 해당 샘플의 반지름 별 RGB[0089]

채널의 각 이득값을 나타낸다.

-{N, M, {R1, G1,2, G1,3, …, G1,M}, … , {R1, GN,1, GN,2, …, GN,M}}: 여기서, M은 채널 수이고, {GN,M, GN,M, …,[0090]

GN,M}은 해당 샘플의 반지름 별 M개 채널 각각의 이득값을 나타낸다.

그리고, 렌즈 쉐이딩 보상 파라미터들의 확장 실시 예로, 원형 이미지를 구성하는 동심원들의 반지름 간격을 등[0091]

간격(DR)으로 지정하고, 각 반지름 별로 이득값을 다음과 같이 지정할 수 있다.

-{N, DR, G1, …GN}[0092]

-{N, DR, {GR1, GG1, GB1}, … {GRN, GGN, GBN}}[0093]

- {N, DR, M, {G1,1, G1,2, … , G1,M}, … { GN,1, GN,2, …, GN,M }}[0094]

도 6d는 본 개시의 실시 예에 따라 원형 영상의 렌즈 쉐이딩을 보상하기 위한 파라미터의 적용 예를 도시한 도[0095]

면이다. 도 6d를 참조하면, 설명의 편의상, 원형 영상(630)은 등 간격(0.2)의 반경을 가지는 총 5개의 동심원으

로 구성되며, 중심으로부터 가장자리 영역으로 갈수록 어두워지는 영상을 보상하기 위해서 이득값이 높은 값을

가진다.

-image_rotation는 원형 영상의 각도들에서 회전의 양을 지시한다. 예를 들어, 상이한 비디오 카메라 제조 업체[0096]

들은 캡쳐된 영상 각각에 대해 상이한 좌표 시스템들 또는 레이아웃(layout)들을 선택할 수 있고, 영상은 +/-

90도 또는 +/- 180도 각도들 또는 다른 값에 의해서 회전될 수 있다. 도 2a,b를 참조하면, 2개의 영상들 중 하

나의 영상은 +90도 회전된 영상이고, 나머지 하나는 -90도 회전된 영상(예를 들어, +270도)이다.

-image_flip은 영상의 플립(flip)되었는 지 여부와 및 이에 대한 방법을 지시하고, 역 플리핑 동작이 적용될 필[0097]

요가 있는 지 여부를 지시한다. 예를 들어, image_flip의 값이 0이면 영상이 플립되지 않은 것을 지시하고,

image_flip 값이 1이면, 영상이 수직으로 플립됨을 지시하고, image_flip의 값이 2이면, 영상이 수평으로 플립

됨을 지시하고, image_flip의 값이 3이면 영상이 수직 및 수평 둘 다로 플립됨을 지시한다.

-image_scale_axis_angle, image_scale_x, and image_scale_y는 해당 축을 따라 영상이 스케일(scale)되었는지[0098]

여부 및 방법을 지시, 여기서, 축은 각도들에서 image_scale_axis_angle의 값에 의해서 지시되는 싱글 앵글에

의해서 정의되고, 0 도의 각도는 수평 벡터가 완벽하게 수평임을 의미하고, 수직 펙터가 완벽하게 수직임을 의

미하고, image_scale_x, and image_scale_y는 해당 축에서 각각 병렬, 직교하는 방향 등에서 스케일링 비율들을

지시한다.

-field_of_view는 각도들에서 어안 렌즈들의 FoV를 지시하는 고정된 포인트 16.16 값이고, 반구형 어안 렌즈를[0099]

위한 일반적인 값은 180.0도이다.

-displayed_fov는 각 어안 카메라 영상의 영상 영역에 대응하고, 렌더링되고 디스플레이되는 FOV를 지시한다.[0100]

일 예로, num_circular_images의 값이 2일 경우, displayed_fov의 디폴트(defualt) 값이 180도로 동일하다. 반

면, displayed_fov는  렌즈들 및 콘텐츠들의 특성들에 의존하여 변경될 수 있다. 예를 들어, 왼편 카메라를 통

해서 캡쳐된 영상의 displayed_fov의 값이 170이고, 오른쪽 카메라를 통해서 캡쳐된 영상의 layed_fov의 디폴트

값이 190인 경우의 스티칭 품질은, 180도로 디폴트를 가지는 영상들을 스티칭한 경우보다 높게 된다. 업데이트

된  displayed_fov  값들을  가져올  수  있다.  디폴트  값  180과  displayed_fov의  결정된  값  간의  최대  갭은
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overlapped_fov와  동일하다.  그러므로,  displayed_fov의  최대값은  180+overlapped_fov이고,  최소값은  180-

overlapped_fov이다.

-overlapped_fov는 멀티 원형 영상들간의 중첩된 영역들을 나타내다. 다시 말해서, overlapped_fov는 구형 영상[0101]

을 구성하기 위해서 배열 혹은 스티칭되는 영상들의 중첩 영역을 지시한다. 도 6a를 참조하면, overlapped_fov

는 원형 영상 1(600) 및 원형 영상2(602)간의 중첩된 영역 즉, FOV가 170도와 190도 사이의 음영 표기된 영역을

지시한다. overlapped_fov는 실시 예에 따라 중첩된 영역의 시작 FOV와 끝 FOV를 지시하는 형태로 나타낼 수 있

다.

도 7a는 본 개시의 실시 예에 따라 overlapped_fov의 값을 지시하는 다른 실시 예를 설명하기 위한 도면이다.[0102]

도 7a를 참조하면, 2개의 원형 이미지를 캡쳐한 카메라 혹은 렌즈에 배치에 따라 중첩 영역에 대응하는 FOV 범

위인 170도와 190도 사이에서 일부 각도들(700)로 overlapped_fov의 값을 지시할 수 있다. 일 예로, 175도 및

185도를 overlapped_fov의 값으로 지시한 경우를 도시하고 있다. 도 7b,c는 본 개시의 다른 실시 예에 따라

overlapped_fov의 값을 지시하는 다른 실시 예를 설명하기 위한 도면이다. 도 7b의 실시 예에서는, 참조 번호

710에  나타낸  바와  같이,  overlapped_fov의  값을  일  예로,  중첩  영역을  구성하는  FOV의  중심값인  FOV

curve(712)와, 상기 중첩 영역의 폭(width, 714)만으로 구성될 수 있다. 도 7c의 실시 예에서는, 참조 번호 720

에 나타낸 바와 같이, overlapped_fov의 값은 FOV curve를 지시하는 포인트들 각각의 극좌표 (반경, 각도)와 폭

으로 구성될 수 있다. 또 다른 실시 예에 따라 overlapped_fov의 값은 중첩 영역의 시작과 끝점을 앵글 단위의

극 좌표 즉, {(A1, Rs, Re), (A2,Rs,Re)…(An, Rs, Re)}와 같이 나타낼 수 있다.

또한, 본 개시의 실시 예에 따른 파라미터들은 해당 영상을 하기 3개의 각도 중 적어도 하나를 이용하여 나타낼[0103]

수 있다.-image_center_yaw는 각 샘플의 부호화된 픽쳐에 원형 영상의 중앙 픽셀이 구 표면에 투영되는 포인트

의 각도들에서 yaw 각도를 지시하는 정수이다.

-image_center_pitch는 각 샘플의 부호화된 픽처에 원형 영상의 중앙 픽셀이 구 표면에 투영되는 포인트의 각도[0104]

들에서 pitch 각도를 지시하는 정수이다.

-image_center_roll은 각 샘플의 부호화된 픽처에 원형 영상의 중앙 픽셀이 구 표면에 투영되는 포인트의 각도[0105]

들에서 roll 각도를 지시하는 정수이다.

도 8은 본 개시의 실시 예에 따른 Roll, yaw 및 pitch 각도를 설명하기 위한 도면이다. 도 8을 참조하면, Roll,[0106]

yaw 및 pitch 각도는 각각 x축, z축, y축 상에서 도시한 바와 같이 각각 정의된다.

-num_compression_curve_pionts는 compression_curve_x 및  compression_curve_y의 쌍을 지시하는 정수이다.[0108]

-compression_curve_x 및 compression_curve_y의 쌍들의 리스트는, 캡쳐되는 구형 장면의 부분에 대해 상대적[0109]

인 원형 영상의 기하학적 압축 곡선을 나타내고, compression_curve_x 값들의 어레이는 영상 중앙에서 0.0으로

부터 영상 가장자리 테두리에서 1.0도까지 레인징(ranging)하는 반경 길이의 노말라이즈된 값들을 나타내고,

compression_curve_y 값들의 어레이는 카메라 뷰 방향으로부터 도(degree)들에서 앵글들을 나타내고, 180도들의

FoV를 가지는 어안 렌즈들에 대해, 노말라이즈된 축에 따라 도들의 범위가 영상 중앙의 0.0에서 영상의 가장자

리 테두리에서 90.0 도까지지임. 도 6a를 참조하면, compression_curve는 FOV 별로 평면 상의 원형 영상에서 얼

마만큼의 영역으로 나타내게되는지 알려준다. 이 정보를 이용하여 수신측은 원형 영상으로부터 특정 뷰 포트를

직접적으로 렌더링할 수 있다.

본 개시의 실시 예에 따라 중첩 영역을 로컬 피팅 영역으로 배치하기 위한 위치 및 가중치 파라미터들은 하기와[0110]

같다.

-local_fov_weight_type은 FOV의 representation type을 지시한다.[0111]

-num_local_fov_region는 상이한 FOV를 가지는 로컬 피팅 영역들의 수를 지시한다.[0112]

-start_radius,  end_radius,  start_angle,  and  end_angle은 부분적으로 디스플레이되는 실제 FOV를 변경하기[0113]

위한 로컬 피팅/와핑 영역을 지시한다. 즉, 본 개시의 실시 예에 따라 로컬 피팅 영역의 위치를 지시하는 파라

미터들로 분류된다.

-radius_delta는 각 반경을 위한 상이한 FOV를 나타내는 델타 값을 지시한다.[0114]

-radius_angle은 각 앵글을 위한 상이한 FOV를 나타내는 델타 값을 지시한다.[0115]
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-center_local_weight는 start_radius, end_radius, start_angle, end_angle에 의해서 구체화되는 영역의 중앙[0116]

위치의 FoV에 대한 가중치 값을 지시하고, i는 앵글 인덱스이고, j는 반경 인덱스이다.

-start_radius_local_weight는  start_radius  에  의해서  구체화되는  영역에서  로컬  FOV의  가중치  값을[0117]

지시한다.

end_radius_local_weight는 end_radius에 의해서 구체화되는 영역에서 로컬 FOV의 가중치 값을 지시한다.[0118]

-start_angle_local_weight은 start_angle에 의해 구체화되는 영역에서 로컬 FOV의 가중치 값을 지시한다.[0119]

-end_angle_local_weight는 end_angle 에 의해 구체화되는 영역에서 로컬 FOV의 가중치 값을 지시한다.[0120]

이하, 본 개시의 실시 예에 따른 제어부(402)는 검출된 중첩 영역에 대해 상술한 바와 같이 로컬 피팅 영역을[0121]

지정하기 위한 가중치를 주는 방식 외에 다른 실시 예에 따라 상기 중첩 영역에서 왜곡이 발생하는 일부 영역들

을 지정하여 지정된 일부 영역들을 구성하는 색상들을 블랜딩(blending)하여 스티칭된 영상간의 왜곡을 복원하

는 방법을 적용할 수 있다. 또한, 다른 실시 예에 따라 중첩 영역의 가중치를 실시 예를 적용하는 예는, 중첩

영역에 대한 로컬 피팅 영역과, 블랜딩하기 위한 영역 둘 다를 지시할 수도 있다. 이하, 설명의 편의상 로컬 피

팅 영역의 위치를 지시하는 실시 예들을 설명하였으나, 해당 실시 예들은 블랜딩하기 위한 영역을 지시하는 실

시 예로서 적용 가능함은 물론이다. 이 경우, 로컬 피팅 영역을 위해서 적용되는 가중치의 파라미터는 FOV 대신

색상을 지시하게 된다.

이하, 본 개시의 다른 실시 예에 따라 로컬 피팅 영역의 위치를 하기와 같은 구체적인 실시 예들로 나타낼 수[0123]

있다.

본 개시의 실시 예에 따라 중첩 영역은 해당 영역들이 중첩되는 위치 및 정도가 단순히 해당 영상을 캡쳐한 카[0124]

메라 혹은 렌즈의 위치 뿐만 해당 영상에 대응하는 콘텐츠의 특성에 따라 가변될 수 있다. 도 7d는 본 개시의

실시 예에 따라 중첩 영역의 로컬 피팅 영역을 나타낸 일 예이다. 본 개시의 실시 예에 따른 제어부(402)는 도

7a에 도시한 영상간의 중첩 영역에 가중치가 적용될 영역을 도 7d에서의 참조번호 722 내지 724와 같이 해당 VR

콘텐츠의 특성에 따라 overlapped_fov의 값을 상이하게 조정하여 나타낼 수 있다.

도 7e,f,g는 본 개시의 다른 실시 예에 따라 중첩 영역의 로컬 피팅 영역을 나타낸 일 예이다. 도 7e의 실시 예[0125]

에서는 참조 번호 730에서와 같이 로컬 피팅 영역을 지시하기 위해서 중첩 영역을 구성하는 포인트들 각각의

(x,y) 좌표(도 7c의 {x3,y3}, {x4,y4} {x5,y5}, {x6,y6}에 대응함)와, 상기 중첩 영역이 재배치될 로컬 피팅 영역

의 포인트들 각각의 (x,y) 좌표(도 7c의 참조 번호 732의 {x1,y1}, {x2,y2}에 대응함) 각각에 가중치 필드를 추

가하여 나타낼 수 있다. 다른 실시 예에 따라 로컬 피팅 영역을 구성하는 포인트들 각각의 (x,y) 좌표들과, 가

중치로만 나타낼 수 있다. 예를 들어, 참조 번호 710에 도시한 바와 같이, 중첩 영역에 대응하는 음영 영역을

지시하는 (x,y) 좌표와 가중치 즉, {(x3,y3, 1.0), (x4, y4, 1.0), (x5, y5, 0.0), (x6, y6, 0.0)…}로 나타낼 수

있다. 도 7f의 실시 예에서는, 로컬 피팅 영역을 일 예로, 중첩 영역과, 중첩되지 않는 영역을 구성하는 동심원

의 FOV, 반경 및 가중치로 나타낼 수 있다. 참조 번호 740에 도시한 바와 같이, 중첩되지 않은 영역을 지시하는

(75도, 0.7, 1.0) 및 중첩된 영역을 지시하는 (85도, 09, 1.0) 및 (95도, 1.0, 0.0)과 같이 나타낼 수 있다.

즉, 중첩 영역의 끝 동심원에 가중치가 0.0으로 적용되고, 중첩 영역의 시작 동심원과 중첩되지 않은 영역의 마

지막 동심원에 가중치가 1.0으로 적용됨에 따라 중첩 영역이 75도, 반경 0.7 및 85도 반경, 0.9로 재배치되도록

지시함을 나타낸다. 또는 실시 예에 따라 중첩된 영역의 시작 동심원의 {(85도, 0.9)과 끝 동심원의 (95도,

1.0)} 각각에 가중치를 적용하여 나타내어질 수 있다,

다른 실시 예에 따라 도 7b와 같이 나타내어지는 중첩 영역을 지시하는 값에 가중치를 적용할 수 있다. 도 7g의[0126]

실시 예에서는 중첩 영역을 지시하는 반경과, 각도 및 폭 별 가중치를 지시할 수 있다. 또는, 다른 실시 예에

따라 도 7f의 실시 예에 따라 중첩 영역의 FOV curve를 지시하는 포인트들 각각의 (x,y) 좌표와 폭, 혹은 극 좌

표와 폭 별로 적용할 가중치를 매핑시킬 수 있다. 

본 개시의 실시 예에 따라 제어부(402)는 상기한 바와 같은 중첩 영역을 로컬 피팅 영역으로 배치하기 위한 위[0127]

치 및 가중치 파라미터들을 이용하여 동심원의 특정 각도에 대응하는 영역을 상대적으로 많이 스트레칭하거나,

쉬링크(shrink)한 상태로 전체 영상에 매핑될 수 있도록 로컬 피팅 영역에 구성하는 각도 별로 가중치인 local

fov weight 값을 상이하게 할당하고, 할당된 값을 메타 데이터에 포함시켜 수신측으로 전송할 수 있다. 여기서,

쉬링크 방식은 해당 영상을 구성하는 픽셀들에 대응하는 히스토그램에서 일부 영역을 지정하여 수축시키는 방식

이다. 도 9는 본 개시의 실시 예에 따라 중첩된 영역을 로컬 피팅 영역으로 배치하기 위해서 가중치를 적용할
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경우의 예를 설명하기 위한 도면이다.

도 9를 참조하면, 본 개시의 실시 예에 따른 보정 파라미터들은 일 예로, 검출된 왜곡 영역의 각도(Local FOV)[0128]

와,  가중치(LFR:  Local  FOV  rate)로  나타낼  수  있다.  상기  가중치는,  3차원  구형  영상의  특정  포인트(3D

포인트)가 2차원 평면에 투영된 포인트(2D 포인트)의 매핑 관계를 지시하는 값으로 정의된다. 여기서, 각도는

렌즈 혹은 카메라로 캡쳐된 영상의 중심으로부터 방사형으로 지정된 각도로 나타낼 수 있다. 도 9의 경우, 시계

방향으로 12시 방향에서 0도로 시작 각도가 설정되지만, 이러한 표현 방식은 일 예로서 예시된 것으로, 시작 각

도의 위치나 방향 등이 실시 예에 따라 다르게 정의될 수 있다. 도 9에서 음영 표기된 영역이 로컬 피팅 영역에

대응하므로, 이를 지시하기 위해서 원형 이미지의 가장자리를 확대시키는 가중치 값이 설정된 경우를 도시하고

있다. 만약, 로컬 피팅 영역이 상기 원형 이미지의 가장 자리보다 축소되어야 할 경우, 가중치는 1보다 작은 값

으로 설정된다. 참조 번호 540은 음영 영역에 대응하는 60도 내지 150도 범위 내에서 30도의 각도 단위로 가중

치를 설정하고, 상기 범위 내에서 지시된 각도들 사이의 각도에 대한 가중치는 인접 각도의 가중치를 보간하여

이용할 수 있다. 즉, <표 1>의 파라미터들은 본 개시의 실시 예에 따라 인접 각도의 가중치를 보간을 지시하는

Interpol_idx가 더 포함될 수 있다. 일 예로, Interpol_idx는 start_angle,  end_angle,  start_radius,  and

end_radius  내에서 중간 영역에 가중치 팩터(factor)를 보간(interpolation)하는 구체적인 방법을 하기 <표

2>와 같이 지시할 수 있다.

표 2

Interpol_idx [0129] Interpolation method 

0 Nearest neighbor 

1 Linear (or bi-linear)

2~63 reserved 

또한, 실시 예에 따라 제어부(402)는 로컬 피팅 영역의 위치를, FOV에 대응하는 radius만을 지시하는 파라미터[0131]

들로만 구성하거나, 상기 FOV에 대응하는 angle을 지시하는 파라미터들로만 구성하거나, 상기 FOV에 대응하는

radius 및 angle 모드를 지시하는 파라미터들로 구성하여 메타 데이터에 포함시킬 수 있다. 또한, 앵글 혹은 반

경을 지시하는 파라미터들은 왜곡 영역에 대응하는 반경 혹은 각도가 로컬 피팅 영역에 매핑되도록 적용되는 가

중치값들로 설정될 수 있다. 구체적으로, 다른 실시 예에 따른 로컬 피팅 영역의 위치는 다음과 같은 실시 예들

로 세분화될 수 있다.

-N, {A1, LFR1}, {A2, LFR2}, … , {AN, LFRN}, 여기서 A는 각도를 나타내고, N은 데이터의 개수, LFR은 해당 앵[0132]

글의 FOV에 대응하는 가중치를 지시한다.

-N, {A1, R1}, {A2, R2}, …{AN, RN} : 여기서, R은 가중치의 대상을 FOV 대신 2차원 평면 상에서의 반지름에 적[0133]

용한 경우이다.

-N, D, R1, R2, …, RN : 이 경우, 원형 영상의 전체 각도를 D 간격을 가지는 N개로 지정하고, 해당 각도 별 LFR[0134]

을 지시하는 경우이다.

-Rs, RE, Rd, As, Ae, Ad, {LFR(R,A), …}: 각도와 반경간에 LFR을 직접 지시하는 경우이다. Rs는 시작 반경 혹[0135]

은 FOV를 지시할 수 있고, RE는 끝 반경 혹은 FOV를 지시할 수 있고, Rd는 반경 혹은 FOV 간격을 지시할 수 있

고, As는 시작 각도, AE는 끝 각도, Ad는 각도간의 간격, LFR(R,A)는 RS, Re, Rd, As, Ae, Ad 등으로 지시된 반경

과 각도에 할당된 LFR을 지시할 수 있다.

-num_deadzones는 상기 메타 데이터가 적용될 각 샘플의 부호화된 픽쳐에서 데드 영역의 수를 지시하는 정수이[0137]

다.

-deadzone_left_horizontal_offset,  deadzone_top_vertical_offset,  deadzone_width,  and  deadzone_height는[0138]

픽셀들을  사용할  수  없는  데드존  직사각형  영역의  크기  및  위치를  지시하는  정수  값이다.  여기서,

deadzone_left_horizontal_offset 및 deadzone_top_vertical_offset은 각각 부호화된 픽쳐에서 데드존의 상위

왼쪽 코너 중 루나 샘플들에서 수평 및 수직 좌표들을 지시하고, deadzone_width and deadzone_height는 상기

데드존의 루나 샘플들에서 넓이와 높이를 지시하고, 동영상을 재생하기 위한 비트들을 저장하기 위해서 데드존
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내에서 모든 픽셀들은 동일 픽셀 값으로 예를 들어 모두 블랙으로 세팅되어야 한다.

상기한 바와 같이 410단계 내지 414단계를 통해서 보정 정보가 포함하는 파라미터들이 구성되면, 제어부(402)는[0139]

상기 보정 정보를 상기 송수신부(404)를 통해서 송신하도록 제어한다. 상기 보정 정보는, 일 예로, 상기 파라미

터값들은 VR 콘텐트의 메타 데이터에 포함시켜 전송될 수 있다.

그러면, 수신측은 송신측으로부터 수신한 VR 콘텐트를 구성하는 영상들을 디코딩하는 과정에서 상기 메타 데이[0140]

터로부터 획득한 파라미터들을 기반으로 중첩된 영역을 로컬 피팅 영역으로 배치하여 왜곡을 복원한 360도 영상

을 레더링할 수 있게 된다.

한편, 실시 예에 따라, 상기 중첩된 영역과 로컬 피팅 영역간의 차이에 대응하는 가중치인 델타(delta) 값을[0142]

FOV 별로 저장한 룩 업 테이블(look up table)을 사용할 수 있다. 이러한 룩업 테이블을 구성하는 가중치 값들

은 송신기(400)가 구비한 카메라부(406)의 렌즈 별 특성을 고려한 실험 값으로 결정될 수 있다.

이하 도 10a,b를 참조하여, 본 개시의 실시 예에 따른 수신측이 수신한 VR 콘텐트를 디코딩하여 재생하는 방법[0144]

및 장치를 상세히 설명하기로 한다.

도 10a는 본 개시의 실시 예에 따른 수신기의 블록 구성도의 일 예이다.[0145]

도 10a를 참조하면, 수신기(1000)는 제어부(1002)와, 송수신부(1004)와, 디스플레이부(1006) 및 디코딩부(100[0146]

8)를 포함하여 구성될 수 있다.

도 10b는 본 개시의 실시 예에 따른 수신측의 동작 흐름도의 일 예이다.[0148]

도 10b를 참조하면, 1010단계에서 송수신부(106004)는 송신측으로부터 전송된 VR 콘텐트를 수신한다. 여기서,[0149]

수신된 VR 콘텐트는, 실시 예에 따라 도 3에서 설명한 바와 같이 프레임과 상기 VR 콘텐트를 위한 시그널링 정

보가 인켑슐레이션된 파일 형태로 수신될 수 있다. 또는, 상기 시그널링 정보가, 엔코딩된 파일과 별도로 수신

될 수 있다.

1012단계에서 제어부(1002)는 상기 수신한 파일로부터 프레임과 상기 시그널링 정보를 획득하여 디코딩부(100[0150]

8)에게 전달한다. 그러면, 1014단계에서 디코딩부(1008)는 상기 제어부(1002)의 지시에 따라 상기 시그널링 정

보를 기반으로 프레임에 포함된 영상들을 디코딩한다. 구체적으로, 본 개시의 실시 에에 따른 디코딩부(1008)는

상기 프레임에 포함된 원형 영상들을 획득할 수 있다. 여기서, 원형 영상들은, 송신측이 구비한 렌즈들 혹은 카

메라들을 통해서 촬영된 구형 영상들이 평면 상에 투영 및 매핑된 상태이다. 먼저, 디코딩부(1008)는 상기 획득

한 원형 영상들을 정렬하거나 스티칭하여 해당 VR 콘텐트의 영상을 구성할 수 있다. 도 11a는 본 개시의 실시

에에 따른 수신측이 송신측으로부터 수신한 원형 영상들을 디코딩하여 스티칭한 경우의 일 예이다. 도 11a를 참

조하면, 원형 영상들이 중첩된 영역에 동일 개체가 대칭적으로 연결되지 않는 왜곡 현상이 발생한 경우를 나타

낸다.

상기 제어부(1002)는 상기 획득한 시그널링 정보로부터 본 개시의 실시 예에 따라 상기 스티칭된 영상들의 중첩[0151]

된 영역(1100)이 실제 배치되어야 할 로컬 피팅 영역을 지시하는 파라미터들을 획득하고, 상기 중첩된 영역

(1100)을 획득한 파라미터들에 대응하는 로컬 피팅 영역에 배치시킴으로써 보상할 수 있다. 구체적인 예로, 제

어부(1002)는 본 개시의 실시 예에 따라 시그널링 정보로부터 획득한 displayed_fov 값을 이용하여 원형 영상

1,2(1102, 1104) 각각이 실제 배치되어야 하는 로컬 피팅 영역을 결정할 수 있다. 실시 예에 따라 시그널링 정

보로부터 획득한 compression  curve  값을 이용할 경우, FOV는 실제 영상에서 반경 값으로 치환될 수 있다.

이때, 해당 FOV를 각도 단위로 나타내는 기존 기술을 사용할 수 있다. 도 11b는 본 개시의 실시 예에 따라

compression curve가 모든 각도 방향으로 동일한 반경값으로 매칭된 경우, 실제 스티칭되어 디스플레이되는 영

상들의 일 예를 도시한 도면이다. 도 11b를 참조하면, 스티칭된 영상 각각(1102, 1104)은 참조 번호 1110에 나

타낸 바와 같이 원형으로 나타내어진다.

그리고, 본 개시의 실시 예에 따라 시그널링 정보로부터 상기 중첩된 영역(1100)이 재배치되어야 할 로컬 피팅[0152]

영역에 대응하는 FOV를 지시하는 파라미터들을 획득한 경우, 상기 원형 영상(1102, 1104) 각각은 비대칭 원형

형태로 디스플레이될 수 있다. 이때, 로컬 피팅 영역에 대응하는 FOV를 지시하는 파라미터들은 앞서 설명한 바

와  같이  실시  예에  따라  중첩된  영역(1100)을  구성하는  반경에  적용될  가중치(예를  들어,  radius_delta,

start_radius_local_weight,  end_radius_local_weight)  혹은  앵글에  적용될  가중치(예를 들어,  start_angle

_local_weight, end_angle_local_weight 및 center_local_weight)중 적어도 하나로 구성될 수 있다.

 도 11c는 본 개시의 실시 예에 따라 로컬 피팅 영역에 상응하게 원형 영상이 디스플레이된 경우의 일 예를 도[0153]
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시한 도면이다. 도 11c를 참조하면, 원형 영상 (1102)에서 중첩된 영역 중 재배치될 영역에 대응하는 각도(72

2)에 대응하는 부분 영역을 도시한 바와 오른쪽 원형 영상(1104) 쪽으로 더 위치하도록 가중치 값을 설정함으로

써, 각도(1122)에 대응하는 FOV가 확장된 경우를 나타내고 있다. 결과적으로, 상기 확장된 FOV를 통해서 왜곡된

영상의 복원이 가능해짐을 알 수 있다.

한편, 해당 영상을 캡쳐한 각 렌즈의 물리적인 특성에 따라 캡쳐된 원형 영상의 렌즈 쉐이딩을 보상하는 과정이[0154]

필요하다.  도  12는  본  개시의  실시  예에  따른  렌즈  쉐이딩의  보상  절차를  거친  결과의  일  예를  도시한

도면이다.

도 12를 참조하면, (a),(b),(c)의 영상들은 어안 카메라를 통해서 캡쳐된 영상이 스티칭되는 과정에서 렌즈 특[0155]

성상 가장 자리 부분이 어둡게 나타내어지고 있다. 그러므로, 본 개시의 실시 예에 따른 제어부(1002)는 상술한

바와 같은 렌즈 쉐이딩 보상 파라미터를 이용하여 스티칭되어 디스플레이되는 영상들을 보상하는 후 처리를 수

행한다. 구체적인 예로, 각 RGB 색상 component별로 특정 gain값을 곱하여 보상할 수 있다. 이때, 메타 데이터

로부터 획득한 LSC_gain_R, LSC_gain_G 및 LSC_gain_B가 사용된다.

결과적으로, 렌즈 쉐이딩이 반영된 영상을 나타내는 (d),(e),(f)의 영상들은 (a),(b),(c)의 영상들에 비해 스티[0156]

칭된 영역이 부각되지 않는 자연스러운 여상이 렌더링되게 된다.

또한, 본 개시의 실시 예에 따라 시그널링 정보로부터 상기 중첩된 영역(1100)에서 블랜딩되어야 하는 영역을[0157]

지시하는 파라미터들을 획득한 경우, 상기 제어부(1002)는 해당 영역을 구성하는 색상들을 블렌딩함으로써, 스

티칭된 영역 간의 왜곡을 보상할 수 있다. 도 13a,b는 본 개시의 실시 예에 따라 중첩 영역에 블랜딩을 위한 가

중치를 적용한 실시 예를 도시한 도면이다. 그림 (a)를 참조하면, 2개의 영상이 스티칭된 가장자리간의 색상 차

이로 인해서 스티칭된 이음새가 식별되어 렌더링되는 반면, 그림 (b)는 상기 스티칭된 가장 자리를 구성하는 색

상들을 블랜딩하여 이음새가 식별되지 않도록 렌더링되는 효과를 가져옴을 볼 수 있다.

한편, 다른 실시 예에 따라 획득한 디코딩 영상들을 수신측의 디스플레이부(1006)의 화면에 대응하는 사각형에[0159]

배치하기 위해서 스트레칭 혹은 와핑하여 뷰 표트에 당하는 영역을 렌더링할 수 있다. 마찬가지로, 본 개시의

실시 예에 따른 송신부는 상기 사각형에 배치된 영상들이 중첩된 영상이 실제 배치되어야 할 로컬 피팅 영역을

위한 파라미터들을 구성하여 수신측에게 전달할 수 있다. 그러면, 수신측은 상기 파라미터들을 기반으로 중첩된

영역을 로컬 피팅 영역으로 재배치함으로써, 왜곡 없는 VR 콘텐트를 재생할 수 있게 된다.

본 개시의 특정 측면들은 또한 컴퓨터 리드 가능 기록 매체(computer readable recording medium)에서 컴퓨터[0161]

리드 가능 코드(computer readable code)로서 구현될 수 있다. 컴퓨터 리드 가능 기록 매체는 컴퓨터 시스템에

의해 리드될 수 있는 데이터를 저장할 수 있는 임의의 데이터 저장 디바이스이다. 상기 컴퓨터 리드 가능 기록

매체의 예들은 리드 온니 메모리(read only memory: ROM, 이하 ‘ROM’이라 칭하기로 한다)와, 랜덤-접속 메모

리(random access memory: RAM, 이하 ‘RAM’라 칭하기로 한다)와, 컴팩트 디스크- 리드 온니 메모리(compact

disk-read only memory: CD-ROM)들과, 마그네틱 테이프(magnetic tape)들과, 플로피 디스크(floppy disk)들과,

광 데이터 저장 디바이스들, 및 캐리어 웨이브(carrier wave)들(상기 인터넷을 통한 데이터 송신과 같은)을 포

함할 수 있다. 상기 컴퓨터 리드 가능 기록 매체는 또한 네트워크 연결된 컴퓨터 시스템들을 통해 분산될 수 있

고, 따라서 상기 컴퓨터 리드 가능 코드는 분산 방식으로 저장 및 실행된다. 또한, 본 개시를 성취하기 위한 기

능적 프로그램들, 코드, 및 코드 세그먼트(segment)들은 본 개시가 적용되는 분야에서 숙련된 프로그래머들에

의해 쉽게 해석될 수 있다.

또한 본 개시의 일 실시예에 따른 장치 및 방법은 하드웨어, 소프트웨어 또는 하드웨어 및 소프트웨어의 조합의[0162]

형태로 실현 가능하다는 것을 알 수 있을 것이다. 이러한 임의의 소프트웨어는 예를 들어, 삭제 가능 또는 재기

록 가능 여부와 상관없이, ROM 등의 저장 장치와 같은 휘발성 또는 비휘발성 저장 장치, 또는 예를 들어, RAM,

메모리 칩, 장치 또는 집적 회로와 같은 메모리, 또는 예를 들어 콤팩트 디스크(compact disk: CD), DVD, 자기

디스크 또는 자기 테이프 등과 같은 광학 또는 자기적으로 기록 가능함과 동시에 기계(예를 들어, 컴퓨터)로 읽

을 수 있는 저장 매체에 저장될 수 있다. 본 개시의 일 실시예에 따른 방법은 제어부 및 메모리를 포함하는 컴

퓨터 또는 휴대 단말에 의해 구현될 수 있고, 상기 메모리는 본 개시의 실시 예들을 구현하는 지시들을 포함하

는 프로그램 또는 프로그램들을 저장하기에 적합한 기계로 읽을 수 있는 저장 매체의 한 예임을 알 수 있을 것

이다. 

따라서, 본 개시는 본 명세서의 임의의 청구항에 기재된 장치 또는 방법을 구현하기 위한 코드를 포함하는 프로[0163]

그램 및 이러한 프로그램을 저장하는 기계(컴퓨터 등)로 읽을 수 있는 저장 매체를 포함한다. 또한, 이러한 프

등록특허 10-2560029

- 26 -



로그램은 유선 또는 무선 연결을 통해 전달되는 통신 신호와 같은 임의의 매체를 통해 전자적으로 이송될 수 있

고, 본 개시는 이와 균등한 것을 적절하게 포함한다

또한 본 개시의 일 실시예에 따른 장치는 유선 또는 무선으로 연결되는 프로그램 제공 장치로부터 상기 프로그[0164]

램을 수신하여 저장할 수 있다. 상기 프로그램 제공 장치는 상기 프로그램 처리 장치가 기 설정된 컨텐츠 보호

방법을 수행하도록 하는 지시들을 포함하는 프로그램, 컨텐츠 보호 방법에 필요한 정보 등을 저장하기 위한 메

모리와, 상기 그래픽 처리 장치와의 유선 또는 무선 통신을 수행하기 위한 통신부와, 상기 그래픽 처리 장치의

요청 또는 자동으로 해당 프로그램을 상기 송수신 장치로 전송하는 제어부를 포함할 수 있다. 

한편 본 개시의 상세한 설명에서는 구체적인 실시 예에 관해 설명하였으나, 본 개시의 범위에서 벗어나지 않는[0165]

한도 내에서 여러 가지 변형이 가능함은 물론이다. 그러므로 본 개시의 범위는 설명된 실시 예에 국한되어 정해

져서는 안되며 후술하는 특허 청구의 범위뿐만 아니라 이 특허 청구의 범위와 균등한 것들에 의해 정해져야 한

다.
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