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Abstract : As the shape and size of detectable objects diversifying recognition and segmentation algorithms have been developed to acquire 

accurate shape information. Although a high density of data captured by the repetition of scanning improves the accuracy of algorithms the high 

dense data decreases the efficiency due to its large size. This paper proposes standardization algorithms using the feature of structural members on 

indoor point cloud data to improve the process. First of all we determine the reduction rate of the density based on the features of the target objects 

then the data reduction algorithm compresses the data based on the reduction rate. Second the data arrangement algorithm rotates the data until the 

normal vector of data is aligned along the coordinate axis to allow the following algorithms to operate properly. Final the data arrangement algorithm 

separates the rotated data into their leaning axis. This allows reverse engineering of indoor point clouds to obtain the efficiency and accuracy of 

refinement processes.
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1. 서 론

건축물의 역설계(Reverse Engineering)는 기존 건축물의 형상정보를 획득 및 분석하여 도면을 작성하는 기법으로, 레이저 스캐닝 

기술이 발달함에 따라, 형상정보의 획득이 어려운 건축물의 실내를 대상으로 활발히 적용되고 있다[1]. 특히, 라이다 센서를 통해 획

득한 건축물 실내의 형상정보를 역설계하여, 건축물의 도면에 대한 데이터베이스를 구축하는 방안이 중요시되고 있다[2]. 이러한 이

유로, 관련 분야에서는 실내 환경에 적합한 이동식 스캐닝 기반의 포인트 클라우드 데이터 습득과, 이에 대한 역설계 데이터 처리 방안

에 대한 요구가 증가하고 있다[3].

그러나 실내 환경의 포인트 클라우드 데이터는 센서의 움직임에 따라 데이터의 상하좌우가 변화하여, 기존 역설계 기법의 적용에 

문제점이 있다. 기존 역설계 기법은 구조 부재인 바닥, 천장, 그리고 벽이 서로 수직인 상태인 포인트 클라우드 데이터를 대상으로 도

면을 생성하였지만, 이동식 스캐닝은 센서의 움직임에 따라 데이터의 위치와 방향이 변화하여 구조 부재를 설정하는 것에 어려움이 

있다[4]. 이에 본 연구에서는 이동식 스캐닝 데이터에 대한 도면 도출을 위하여 객체 특성 기반의 건축물 실내 포인트 클라우드 데이터

의 표준화 알고리즘을 개발하고자 한다. 본 연구의 알고리즘을 통해 건축물의 역설계에 대한 효율성 확보가 가능할 것으로 판단된다.

2. 표준화 알고리즘

2.1 알고리즘 개요
본 연구의 표준화 알고리즘은 그림 1과 같이 라이다 기반의 이동식 스캔 방식을 통해 습득한 실내 포인트 클라우드 데이터를 대상

으로 데이터를 압축하여 포인트의 법선벡터를 계산하고, 실내 환경의 구조 부재를 인식한 뒤 부재에 해당하는 포인트를 해당 부재와 

평행하도록 정렬하는 알고리즘이다. 
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그림 1. Detail of standard modeling algorithm

2.2 알고리즘 적용
본 연구의 표준화 알고리즘은 맨허튼 가정법에서 제시한 내용을 기반으로, 실내 포인트 클라우드 데이터에 존재하는 포인트의 법

선벡터 중 다수의 법선벡터를 구조 부재로 인식하였다[5]. 인식한 구조 부재의 법선벡터를 기준으로 공간좌표 상의 평면과 평행하도

록 데이터를 회전하여 그림 2와 같이 역설계 기법을 적용하기에 적합한 상태로 데이터를 정렬하였다.

그림 2. Standard model of indoor point cloud data

3. 결 론

본 연구는 건축물의 실내 포인트 클라우드 데이터에 대한 역설계의 효율성 확보를 위하여, 구조 부재의 특성을 기반으로 한 데이터 

표준화 알고리즘을 제안하였으며, 정확한 데이터 정렬을 위하여 법선벡터와 좌표축과의 관계를 변수로 활용하였다. 본 연구에서 제

안한 알고리즘들을 통하여 기존 중고밀도의 건축물 실내 포인트 클라우드 데이터의 처리 과정에서 발생할 수 있는 효율성 문제를 해

결하는 것이 가능할 것이다. 하지만, 본 연구는 알고리즘의 검증 사항을 객체의 크기에 한정하여, 객체의 형상에 대한 검증이 어렵다

는 한계점이 존재한다. 이에 향후 연구에서는 간섭된 영역에 대한 인식 및 확장을 통하여 객체의 형상과 실제 객체의 형상을 비교 분석

할 수 있는 알고리즘을 제안하고, 검증하여 본 알고리즘의 정밀도를 향상하고자 한다.
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