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Abstract

  Method for 3D reconstruction from image points 

and geometric clues can be roughly classified as 

"model-based" and "constraint-based".

  We present a new method to reconstruct from one 

image a scene using depth-point. The our method is 

benchmarked synthetic data and its effectiveness is 

shown on photograph data. 

I. 서론 

  재의 많은 분야가 보다 실 이고 세 한 표 과 

요구에 따라서 2차원 그래픽에서 3차원 그래픽으로 이

동하고 있다. 3차원 그래픽은 2차원 그래픽에 비하여 

보다 많은 정보를 포함하고 표  할 수 있으며 하나의 

오 젝트를 통하여 여러 가지 2차원 그래픽을 생성 할 

수도 있다.

  그러나, 3차원 그래픽 작업을 하여 많은 제작 시

간이 필요하다. 3차원 스캐 를 통하여 빠르게 3차원 

오 젝트를 생성 하는 방법은 많은 제약이 있다.

  이러한 문제를 해결하기 하여 2차원 이미지나 사

진에서 필요한 정보를 추출하여 3차원 오 젝트를 재

구성하는 연구가 이루어지고 있다.

  2차원 이미지에서 정보를 추출하여 3차원 오 젝트

를 추출하는 방법은 크게 모델기반과 제약기반으로 분

류 할 수 있다. 모델기반 방법[1][2][3]은 미리 정의된 

오 젝트를 기반으로 하며, 제약기반 방법[4][5][6]은 

사용자로부터 정보를 입력받아 나머지 필요한 정보를 

자동으로 추출하여 재구성한다.

  본 논문에서는 기존의 사용자가 필요정보를 입력하

여 3차원 오 젝트를 재구성하는 방법과는 달리 사용

자의 정보입력 없이 2차원 이미지와 사진에서 임의의 

깊이정보를 가지는 좌표를 이용하여 3차원 오 젝트를 

재구성하는 방법을 제안한다.

II. 본론

  2차원 이미지에서 3차원 깊이 정보를 추출하기 하

여 깊이좌표를 이용한다. 깊이좌표는 임의의 깊이를 

가지는 좌표로 2차원 이미지상의 길이를 실제 길이로 

변환하기 해 사용된다.

그림 1. 사각형을 이용한 2차원 비율계산
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  깊이 값을 쉽게 계산하기 하여 2차원 이미지에서 

그림 1과 같이 각선을 그리면 육면체의 모서리가 포

함되는 심 값을 구한다. 그리고 각 모서리를 포함하

는 사각형들을 그리게 되면 같은 비율의 사각형이 그

려진다. 이 때 작은 사각형일수록 뒤쪽에 치한다고 

가정한다.

  그리고 그림 2와 같이 2차원 이미지상의 좌표를 사

각형의 비율만큼의 깊이 값을 주고 모서리 심과 비

율을 용한 좌표를 확장하여 가장 큰 사각형의 길이

만큼 연장한다.

그림 2. 깊이좌표를 이용한 실제좌표 계산

  이 때, 가장 큰 사각형의 양 끝 과 깊이좌표의 깊

이 값에 따라서 각 좌표들의 깊이가 정해진다.

Ⅲ. 구

  구 된 로그램을 구동하여 2차원 이미지를 불러온

다. 본론의 내용과 같은 처리를 하기 하여 먼  각 

모서리가 포함되는 각선의 만나는 을 구한 후에 

깊이좌표를 이용하여 3차원 오 젝트를 재구성한다. 

그림 3은 실제 구동화면으로 왼쪽화면은 이미지, 오른

쪽 화면은 재구성된 3차원 오 젝트이다.

그림 3. 실제 사진을 통한 3차원 오 젝트 재구성

 Ⅳ. 결론  향후 연구 방향

  본 논문에서는 기존의 방법과는 다른 깊이좌표를 이

용한 새로운 방법의 3차원 오 젝트 재구성 방법을 제

안하 으며, 실제 사진을 통하여 3차원 오 젝트를 재

구성 하 다.

  하지만, 본 논문에서 제시한 방법은 육면체에 한정

되어 다양한 오 젝트를 재구성하지 못 한다. 깊이좌

표를 이용한 3차원 오 젝트 재구성 방법을 보완하여 

일반 인 오 젝트를 재구성하는 방법에 하여 연구 

에 있다.
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