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망 구조를 이용한 방법, 및 트랜스포머 기반 방법에 대

한 정량적 성능을 효과적으로 비교하였으며, 최신 방법

에서 신뢰도 있는 예측 성능을 확인할 수 있다. 최근 경

량화 신경망 구조에 대한 연구도 활발히 진행되고 있어 

임베디드 플랫폼에도 성공적으로 적용될 수 있을 것으

로 예상된다.

IV. 결 론

본 고에서는 단안 깊이 추정 기술, 특히, 심층학습을 

이용한 깊이 값 예측 최신 기술 동향에 대해 살펴 보았

다. 컴퓨터 비전 분야에서는 영상 내 다양한 특징과 통

계적 특성을 이용하여 한 장의 이미지로부터 깊이 값을 

추정하는 연구가 꾸준히 진행되어 왔으나, 장면 구조를 

정확히 반영하여 깊이 경계를 예측하는데 어려움이 있

었다. 최근 심층학습 기술의 발전으로 설계된 특징이 아

닌 데이터 학습을 통해 각 픽셀 위치에서의 색상 값과 

깊이 값의 관계를 추정하는 방법이 연구되어 왔으며, 깊

이 정보 속성을 반영한 다양한 신경망 구조 및 손실함수 

설계를 바탕으로 괄목할 만한 성능 향상을 달성하였다. 

가장 최근에는 트랜스포머를 기반으로 한 새로운 구조

를 통해 실제 환경에 적용 가능한 고정밀 깊이 예측 방

법들이 소개되고 있다. 이러한 연구 결과를 바탕으로 학

습 파라미터 경량화 및 실내외 환경 변화에 관계 없이 

강인한 동작이 가능한 심층신경망 구조가 개발된다면 

인공지능 기술 기반 단안 깊이 추정 방법이 임베디드 플

랫폼에도 성공적으로 적용될 수 있을 것으로 기대된다.
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