
Ⅰ. 서  론

3D 키포인트를 감지하는 것은 그래픽과 컴퓨터 
비전 모두의 영역에서 매우 중요합니다. 3D 키포
인트의 검출은 물체 포즈 추정, 재구성, 매칭, 분할 
등과 같은 많은 응용에서 사용될 수 있는 3D 물체 
이해를 위한 매우 중요한 일이다.

*corresponding author

3D Keypoint는 일반적으로 Pointcloud, Mesh, 
Depth image등의 3차원 Object를 이용하여 생성한
다. 3D Harris [1], HKS [2]등과 같은 전통적인 방
법은 로컬 참조 프레임(LRF)를 사용하여 기하학적 
특징을 로컬 디스크립터로 추출한다. 그러나 이러
한 방법은 의미론적 지식 없이 로컬 기하학적 정
보만 고려하므로 감지 알고리즘과 인간의 이해 사
이에 간격이 있다. 최근에는 SyncSpecCNN[3], 심층 
기능 사전[4]과 같은 딥 러닝 방법이 핵심 포인트
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요  약 

본 논문에서는 단일 모바일 디바이스의 움직임을 통해 3차원 특징점을 추출하는 방법에 대해 소개한
다. 단안 카메라를 이용해 카메라 움직임에 따라 2D 영상을 획득하고 Baseline을 추정한다. 특징점 기
반의 스테레오 매칭을 진행한다. 특징점과 디스크립터를 획득하고 특징점을 매칭한다. 매칭된 특징점을 
이용해 디스패리티를 계산하고 깊이값을 생성한다. 3차원 특징점은 카메라 움직임에 따라 업데이트 된
다. 마지막으로 장면 전환 검출을 이용하여 장면 전환시 특징점을 리셋한다. 위 과정을 통해 특징점 데
이터베이스에 평균 73.5%의 저장공간 추가 확보를 할 수 있다. TUM Dataset의 Depth Ground truth 값
과 RGB 영상으로 제안한 알고리즘을 적용하여 3차원 특징점 결과와 비교하여 평균 26.88mm의 거리 
차이가 나는것을 확인하였다. 

ABSTRACT

In this paper, we introduce a method of extracting three-dimensional feature points through the 
movement of a single mobile device. Using a monocular camera, a 2D image is acquired according to the 
camera movement and a baseline is estimated. Perform stereo matching based on feature points. A feature 
point and a descriptor are acquired, and the feature point is matched. Using the matched feature points, 
the disparity is calculated and a depth value is generated. The 3D feature point is updated according to 
the camera movement. Finally, the feature point is reset at the time of scene change by using scene 
change detection. Through the above process, an average of 73.5% of additional storage space can be 
secured in the key point database. By applying the algorithm proposed to the depth ground truth value of 
the TUM Dataset and the RGB image, it was confirmed that the\re was an average distance difference of 
26.88mm compared with the 3D feature point result.
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를 탐지하기 위해 제안되었다. 본 논문의 구성은 
다음과 같다. 2장에서는 제안하는 알고리즘에 대해 
설명한다. 먼저 전체적인 알고리즘을 설명한. 3장
에서는 특징점 업데이트 알고리즘에 대한 실험 결
과를 나타낸다. 제안하는 알고리즘이 추출한 3차원 
특징점 정보가 유효한지 판단하기 위해 TUM 
Dataset의 실제 깊이 정보와 비교하여 정당성을 판
단한다. 마지막으로 4장에서 본 논문의 결론을 맺
는다.

Ⅱ. 특징점 기반 스테레오 매칭

제안하는 알고리즘은 디바이스 동작과 서버 동
작으로 나뉜다. 디바이스 동작은 영상 획득과 
Baseline 추정 그리고 특징점 추출 마지막으로 디
스크럽터를 추정한 뒤 디스크립터 정보를 서버에 
전달한다. 디스크립터만을 전송함으로써 특징점 정
보에 대한 보안성이 강화되며 서버에서는 전달받
은 디스크립터 정보를 통해 특징점 기반 스테레오 
매칭을 진행한다. 특징점 기반 스테레오 매칭을 3
차원 특징점을 생성한다. 3차원 특징점 정보는 특
징점 업데이트 알고리즘에서 중복 특징점을 제거
한다. 그림 1은 제안하는 알고리즘 순서도이다.

그림 1. 3차원 특징점 추출 순서도

Ⅲ. 실험 결과

TUM 데이터셋의 Focal length, gyro sensor 값을 
이용하여 우리의 알고리즘으로 3차원 특징점을 추
출하였다. TUM dataset의 깊이 영상을 그림 9(a)에 
RGB영상을 그림9(b)에 나타내었다. TUM Dataset의 
원본 포인트클라우드로 변환한 결과에 3차원 특징
점을 플롯한 결과를 그림 2에 나타내었다. 

그림 2. TUM Dataset으로 추출한 3차원 특징점

Ⅴ. 결  론

본 논문에서는 단일 모바일 디바이스를 이용한 
3차원 특징점 추출방법에 대해 제안하였다. 3차원 
특징점 정보는 단안 카메라 방식과 스테레오 매칭
을 융합하여 추출하였다. 제안하는 특징점 정보 추
출방법이 유효한지 검증하였다. 실제 깊이값을 가
지는 TUM dataset과 비교하여 제안하는 방법이 3
차원 정보에 대해 올바르게 표현하는 것을 확인할 
수 있었다. 후속 연구로 제안한 알고리즘으로 추출
한 특징점으로 객체 인식 알고리즘 등에 활용할 
예정이다.
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