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깊이 감지 카메라의 깊이 이미지를 이용한 3차원
점군 데이터 획득

Three-dimensional point clouds data acquisition 
from a depth sensing camera
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1. 서론

3차원 점군 데이터는 물체의 인식 및 위치와 

자세 추정, 3차원 맵 빌딩 그리고 사람의 손동작 

인식 등 여러 분야에서 그 응용범위가 다양하다 

[1][2][3]. 지금까지는 3차원 점군 데이터를 획득

하기 위해서 고가의 센서를 사용하였으나, 최근 

프라임 센서[4]를 사용한 깊이 감지 카메라의 등장

으로 합리적인 가격에 3차원 점군 데이터를 획득할 

수 있게 되었다.

그러나 이러한 깊이 감지 카메라의 출력 값은  

3차원 점군 데이터가 아닌 깊이 이미지이기 때문에 

정확한 값을 얻기 위해서는 여러 단계의 보정이 

필요하다. 본 논문에서는 깊이 감지 카메라로부터 

정확한 3차원 점군 데이터를 획득하기 위한 보정 

단계를 제안한다.

2. 3차원 점군 데이터 획득

Kinect[5]와 같은 깊이 감지 카메라로부터 3차

원 점군 데이터를 획득하기 위해서는 깊이 보정, 

IR카메라 보정 그리고 직교 좌표계 변환의 3가지 

단계를 거쳐야 한다.

본 논문에서 사용하는 좌표계는 IR카메라 기준

좌표계(Fig. 1)를 사용한다.

Fig. 1 Coordinate System

1) 깊이 보정

깊이 감지 카메라의 출력 값은 0~2047 

사이의 정수 값을 가진다. 

Fig. 2 Odepth Image

레이저 거리 측정기를 이용하여  깊이 감지 카메

라의 출력 값에 대한 거리 값을 측정하였고(Fig. 

3), 깊이 감지 카메라의 출력 값을 단위의 

거리 값으로 변환하기 위하여 식(1)의 모델을 사용

하였다. 

           (1)
는 에 대한 픽셀 좌표이다.

 

Fig. 3 Odepth VS Laser Distance[m]

Table 1 Estimated Data

Variables a b

Value 3.1674 -0.0029

Standard Error 0.00295 2.96884E-6
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2) IR카메라 보정

깊이 보정을 통하여 얻은 값은 직교 좌표계의 

z축 값에 해당하며, 다른 두 축의 거리 값을 얻기 

위하여, IR 카메라의 화각, 초점거리, 광축의 중심 

좌표 값들이 필요하다. 이 값들을 얻기 위하여 

[6]의 알고리즘을 이용한 IR카메라 보정을 수행하

였으며, 그 결과는 Table 2와 같다. 또한 보다 

선명한 IR영상의 획득을 위하여 Kinect로부터 IR

투사를 제한한 후, 적외선 램프를 비추어 IR영상을 

획득하였다.

Table 2 Calibrated IR Camera Data

Variables    

Value 320.17 260.00 582.64 586.97

  와  는 IR카메라 보정

을 통해 얻은 광축의 중심과 초점 거리이다. 

3) 직교 좌표계 변환

깊이 보정을 통하여 얻은 거리 값과 IR카메라의 

보정을 통하여 얻은 값들을 식(2)의 핀홀 카메라 

모델을 이용하여 직교 좌표계(x,y,z)로 변환하였

다. 

(2)

여기서     이다.

Fig.4 는 식(2)로 얻은 점군 데이터를 Direct3D

를 이용하여 나타낸 영상이다.

Fig. 4 3D Point Cloud Image

3. 3차원 컬러 영상 획득

3차원 컬러 영상 획득을 위하여 IR카메라로부터 

얻은 3차원 점군 데이터와 RGB카메라로부터 얻은 

RGB데이터들은 하나의 좌표축으로 나타내어야 한

다. 이를 위하여 [6]의 알고리즘을 이용한 스테레

오 보정을 수행하였다.

Fig.5 는 스테레오 보정을 통하여 획득한 3차원 

컬러 영상을 보여준다.

Fig. 5 Colored 3D Point Cloud Image

4. 결론

본 논문에서는 깊이 감지 카메라로부터 3차원 

점군 데이터를 획득하기 위하여 깊이 보정, IR 

카메라 보정 그리고 직교 좌표계로의 변환을 수행

하였으며, Fig. 4,5와 같은 보정 결과를 확인할 

수 있었다.
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