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1. 서 론

항공라이다는 광역 공간에 대해 높은 수직 위치 정확
도의 3차원 좌표 정보를 제공할 수 있는 기술이다. 이와
같은 장점으로 인하여 수치표고모델 생성, 건물 모델링,

3차원 도시 모델링, 산림 정보 추출, 고해상도 광학 영상
과의 융합 등 여러 분야에서 많은 활용이 이루어지고
있다. 최근에는 데이터의 정확도 및 점밀도의 향상과 더
불어 건물 추출 및 재구성이 항공라이다 데이터의 가장
활발한 연구 분야 중 하나이다.

적응적 컨벡스헐 알고리즘을 이용한
항공라이다 데이터의 건물 경계 재구성
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Abstract

This paper aims at improving the accuracy and computational efficiency in reconstructing building boundaries from
airborne Lidar points. We proposed an adaptive convex hull algorithm, which is a modified version of local convex hull
algorithm in three ways. The candidate points for boundary are first selected to improve efficiency depending on their
local density. Second, a searching-space is adjusted adaptively, based on raw data structure, to extract boundary points
more robustly. Third, distance between two points and their IDs are utilized in detecting the seed points of inner bound-
ary to distinguish between inner yards and inner holes due to errors or occlusions. The practicability of the approach
were evaluated on two urban areas where various buildings exist. The proposed method showed less shape-dissimilari-
ty(8.5%) and proved to be two times more efficient than the other method.
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초 록

본논문은항공라이다데이터로부터추출한건물점으로부터건물경계를재구성하는데있어서정확도와연산
효율성을향상시키는것을목적으로한다. 이를위하여국지적컨벡스헐알고리즘을3가지측면에서수정한적응
적컨벡스헐알고리즘을제안하였다. 첫째, 연산효율성을향상시키기위하여점들의밀도에따라경계후보점을
먼저추출한후경계점을추출한다. 둘째, 폐색이나오차가포함된건물에서보다안정적으로건물경계점을추출
하기위하여원시데이터구조를바탕으로탐색반경을적응적으로변화시킨다. 셋째, 안마당과오차에의한홀을
구분하기위하여점들간의거리와 ID를이용한내부경계초기점탐지기법을적용한다. 제안방법의활용가능성
을평가하기위하여다양한건물들을포함하는두도시지역에적용한결과, 모양상이성이8.5%로써기존의대표
적인경계점추출방법에비하여우수하였으며연산효율성은약2배향상된것을확인할수있었다.
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건물 경계 재구성은 건물의 경계를 이루는 점들을 추
출하는 것으로부터 시작된다. 건물 경계점을 추출하기
위해서 TIN 구조에서 삼각형의 선분 길이나 각 선분의
인접 삼각형 개수를 이용하거나(오재홍, 2001; Xu, 2010)

가상격자 구조를 활용할 수 있다(조우석 등, 2003). 최근
에는 불규칙하게 분포하는 점들로부터 직접적으로 건
물 경계점을 추출하기 위하여 Jarvis(1977)가 제안한 국
지적 컨벡스헐 알고리즘을 적용하거나(Sampath and

Shan, 2007; Lee et al., 2011; Habib et al., 2010), Edelsbrunner

et al.(1983)이 제안한 알파쉐입 알고리즘을 적용하는 방
식이 널리 적용되고 있다(Lach and Kerekes, 2008;

Dorninger and Pfeifer, 2008; Shen, 2008). 

국지적 컨벡스헐 알고리즘이나 알파쉐입 알고리즘은
탐색반경(또는 알파값)에 의하여 경계점 추출 결과가
상이하게 나타난다. 폐색이나 데이터의 누락과 같은 오
차로 건물 경계 부근에 빈 공간이 존재할 경우, 국지적
컨벡스헐 알고리즘이나 알파쉐입 알고리즘의 탐색 반
경을 크게 해야 보다 안정적인 결과를 얻을 수 있다. 그
러나 탐색반경이 커질수록 건물 경계의 오목한 부분에
서 상세한 표현이 어려워지는 문제가 발생한다.  한편,

컨벡스헐 알고리즘은 내부 경계를 추출할 수 없고 알파
쉐입 알고리즘은 오차나 폐색으로 인한 건물 내부의 홀
(hole)1)을 내부 경계로 잘못 추출할 수 있다는 문제가
있다.

추출된 경계점들은 건물 경계를 정확하게 표현하지
못하기 때문에 보다 정확한 건물 경계를 재구성하기 위
하여 정규화를 수행한다. 여러 연구에서 건물 주 방향을
계산한 후 이를 기반으로 평생성과 직교성에 의해 경계
세그먼트들을 조정하였다(Ma, 2004; Sampath and Shan,

2007; Shen, 2008; Lach and Kerekes, 2008; Lee et al., 2011).

한편, 에너지 함수나 스코어 함수를 활용하여 직각에 가
까운 부분에 높은 가중치를 부여하여 정규화를 수행하
는 연구들도 있다(Weidner and Förstner, 1995; 손건호 등,

2007; 이동혁, 2008; Zhang, 2006)).

본 연구에서는 경계점을 추출하는데 있어서 앞에서
언급한 문제점을 해결하기 위하여 국지적 컨벡스헐 알
고리즘을 3가지 측면에서 수정한 적응적 컨벡스헐 알고

리즘을 제안하였다. 개선 사항은 다음과 같다. 첫째, 점
들의 밀도에 따라 경계 후보점을 먼저 추출한 후 실제
경계점을 추출함으로써 연산 효율성을 향상시킨다. 둘
째, 원시 데이터 구조를 바탕으로 탐색 반경을 적응적으
로 변화시켜 폐색이나 오차가 포함된 건물에서 보다 안
정적으로 건물 경계점을 추출한다. 셋째, 점들 간의 거리
와 ID를 이용한 내부 경계 초기점 탐지 기법을 통해 중
정과 같은 건물 내부 경계와 오차 또는 폐색에 의한 홀
을 구분한다. 다음으로, 추출된 경계점들로부터 일반화
알고리즘을 적용하여 특징점을 찾고 건물의 주방향을
계산한다. 마지막으로 각각의 경계 세그먼트의 방향에
따른 조정을 통해 정규화된 건물 경계를 재구성한다.

2. 건물 경계점 추출

2.1 컨벡스헐 알고리즘
컨벡스헐 알고리즘은 불연속적으로 분포하는 점들을

포함하는 최소의 볼록다각형을 결정하는 알고리즘인데,

그 결정 방식에 따라 Graham scan, Jarvis march, Divide

and conquer 등이 있다. Jarvis march 알고리즘은 Gift wrap-

ping 알고리즘이라고도 불리며 평면상에 존재하는 점들
에 대해서 적용할 수 있는 가장 간단한 알고리즘 중 하
나이다. 각 단계에서 이전에 찾은 경계점을 연결한 선분
으로부터 최소의 시계방향각을 이루는 점을 그 다음 경
계점으로 선택하는 원리이다. 다음 점을 찾을 때 탐색하
는 범위에 따라서 전역적 방식(그림 1(a))과 국지적 방
식(그림 1(b))으로 나눌 수 있다. 항공라이다 데이터로부
터 건물 경계점을 추출하는데 있어서는 주로 국지적 방
식을 이용한다.
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1) 불규칙하게 분포하는 점들의 집합으로 표현된 건물에서 폐
색, 오차, 안마당 등으로 인하여 2차원 공간(xy-평면) 상에
서 점들이 분포하지 않는 빈 공간이 건물의 내부에 존재할
때, 이를 홀이라고 표현하기로 한다.

(a) 전역적방식 (b) 국지적방식

그림 1. Jarvis march 알고리즘



2.2 경계 후보점 추출
포인트 형식인 항공라이다 데이터에 컨벡스헐 알고리

즘을 효율적으로 적용하기위하여, 경계점을 추출하기 전
에 건물 경계 부근에 위치하는 점들을 경계 후보점으로
선택한다. 이를 위하여 원시 데이터 상에서 스캔라인 구
조(이정호 등, 2011)를 기반으로 구축한 이웃구조를 활용
한다. 스캔기반 이웃구조는 최대 8개의 이웃점을 가질
수 있다.

그림 2의 p2와 같이 8개의 방향에 대하여 모두 이웃
점을 갖는 점은 경계점일 가능성이 매우 낮다고 볼 수
있다. 좀 더 안정적인 선택을 위하여 한 점이 8방향에
대하여 모두 이웃을 가지면서 이웃점들 또한 8방향에
대하여 이웃을 갖고 있으면 그 점은 경계후보에서 제외
된다.

2.3 탐색 반경 결정
경계점들을 최대한 조밀하게 추출하면서 오차나 폐색

등에 의한 영향을 최소화하기 위하여 본 연구에서는 마
지막에 찾은 경계점을 기준으로 점들 간의 이웃구조를
이용하여 탐색 반경을 적응적으로 변화시킨다. 그림 3(a)

와 같이 일반적인 상황에서는 반경이 작아짐으로써 경
계점을 조밀하게 추출하고 그림 3(b)와 같이 오차나 폐
색으로 인한 빈 공간이 존재하는 상황에서는 반경이 커
지도록 한다.

보다 구체적으로, 마지막에 찾은 경계점을 기준으로
이웃점들과의 거리와 평균 점간격을 비교하여 최댓값
의 k배를 탐색반경으로 설정한다. 스캔라인 방향과 비
행방향에 대하여 점들 간의 분포 간격이 다르기 때문에

두 방향에 대하여 탐색 반경을 각각 다르게 결정하여
결과적으로 식 (1)과 같이 타원형의 탐색 범위가 결정
된다.

(1)

여기서 θ는 x축의 양의 방향으로부터 스캔 방향까지
반시계방향으로 측정한 각이고, 는 가장 마지막에
찾은 건물 경계점의 좌표이다. k는 버퍼를 위한 상수이
고, 과 는 각각 스캔 방향과 비행방향의 탐색반경
으로서 식 (2)와 같이 계산된다.

(2)

di,j는 두 점 Pi와 Pj사이의 2차원 거리이고 ,

는 각각 스캔방향과 비행방향의 평균 점간
격이다.  B(i), F(i)는 각각 Pi의 후방 이웃점, 전방 이웃점
이다.

이와 같이 결정된 탐색 범위에서 다음 경계점을 탐색
한 후 만약 경계점이 없으면, 이 경우에는 주변에 오차
등으로 인하여 점이 없는 경우일 가능성이 높기 때문에
탐색 반경을 평균 점간격의 3배 정도로 확장하여 재탐색
한다.
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그림 2. 스캔기반 이웃구조에 의한 이웃점

(a) (b)

그림 3. 탐색 반경의 적응적 변화



2.4 내부 경계 초기점 탐지
일반적인 컨벡스헐 알고리즘은 점들의 내부에 존재하

는 경계를 추출할 수 없기 때문에 건물 내부 경계를 추
출하기 위해서는 추가적인 처리가 필요하다. 그러나 건
물 내부의 홀은 지면에 의한 것일 수도 있지만 오차나
건물의 더 높은 부분으로 인한 폐색에 의한 것일 수도
있기 때문에 건물 내부 경계점들을 찾는 것은 간단하지
않은 문제이다.

그림 4(a)의 건물 내에는 6개의 크고 작은 홀이 존재하
는데, 이 중 1개만 실제 중정이고 나머지 5개는 주변의
더 높은 부분으로 인한 폐색 때문이다. 그림 4(b)의 건물
내부의 홀은 데이터가 취득되지 못한 부분인데, 이는 지
붕면의 특성으로 인한 것으로 판단된다.

중정에 의한 홀과 오차 또는 폐색에 의한 홀을 구분하
기 위하여 본 연구에서는 두 점 사이의 거리와 원시 데
이터 포인트의 ID를 함께 이용한다. 그림 4(a)에서 점 A

와 점 B는 연속하는 점이지만 원시 데이터 상태에서는
두 점 사이에 약 20개의 지면점들이 존재하였기 때문에
두 점의 ID가 20정도 차이가 난다. 반면 그림 4(b)에서 연
속하는 점인 점 C와 점 D는 원시 데이터 상태에서도 연
속하는 점이었기 때문에 두 점의 ID 차이가 1이다.

만일 동일 스캔라인 상에 존재하는 연속하는 두 점이
식 (3)을 만족하면 두 점은 내부 경계 초기점 후보로 선
택된다.

(3)

여기서 는 점 와 의 2차원 유클리디언 거

리이고 ID( )는 점 의 원시 데이터 상에서의 ID이다.

건물 내부 경계의 초기점을 자동으로 선택한 후, 외부
경계점을 추출하는 것과 동일한 방법으로 내부 경계점
을 추출한다.

3. 경계 정규화

추출된 경계점들로부터 보다 향상된 건물 경계를 재
구성하기 위해서는 건물 경계 세그먼트들의 평행성과
직교성을 고려하는 정규화 과정이 필요하다. 본 연구에
서는 우선 Douglas and Peucker 일반화 알고리즘을 적용
하여 특징점을 찾은 후, 경계점들을 동일한 세그먼트에
대응되는 점들로 군집화한다.

각각의 군집에 속하는 점들의 적합식을 도출하여 각
세그먼트의 방향각을 계산한 후, 식 (4)와 같이 방향각의
길이 가중 평균값을 건물의 주방향( )으로 설정한다
(Ma, 2004).

(4)

여기서 와 는 각각 번째 세그먼트의 길이와 방향
각이다.

각 세그먼트의 방향과 건물 주방향의 유사도에 따라
군집을 주방향, 수직방향, 기타방향으로 분류하고, 유형
에 따라 서로 다른 식을 적용하여 건물 경계 정규화를
수행한다. 건물의 주방향과 거의 평행이거나 수직인 군
집에 대해서는 주방향에 정확하게 평행 또는 수직이 되
도록 식 (5)에서 를 또는 로 강제 조정하고,

기타방향인 군집은 일반적인 최소제곱법에 의하여 독립
적으로 조정한다.

(5)

여기서 , 는 각각 번째 직선 군집의 j번째 점의
x좌표와 y좌표이고, 는 x축으로부터 번째 군집까지의
반시계방향 각이다. 이에 대한 보다 자세한 설명은 Lach

et al.(2008), Lee et al.(2011) 등을 참고한다. 정규화 후에
형성된 군집들 중에서 매우 짧은 세그먼트, 인접하면서
평행한 세그먼트, 매우 작은 크기의 각을 이루는 인접 세
그먼트 등에 대해서 병합, 삽입, 또는 삭제 등과 같은 반
복조정을 통해 최종 건물 경계를 생성한다.
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(a) (b)

그림 4. (a) 폐색(실선)과 안마당(점선)에 의하여 내부에 홀이 있
는 건물, (b) 오차(실선)에 의하여 홀이 있는 건물



4. 실험 및 결과

4.1 데이터 및 적용
그림 5와 같이 100여 개의 건물을 포함하며 각각 다른

지형 및 건물 특성을 나타내는 대전 지역의 두 곳을 실
험 지역으로 선정하였다.

두 지역에 건물 경계점 추출 및 정규화 알고리즘을 적
용하는 과정에서 적용된 임계값은 표 1과 같다. 적응적
컨벡스헐 알고리즘을 적용하여 경계점들을 추출한 결과
는 그림 6과 같고, 정규화를 통해 최종적으로 재구성한 2

차원 건물 경계는 그림 7과 같다.
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(a) 지역 1

(b) 지역 2

그림 5. 실험 데이터; (a) 지역 1, (b) 지역 2

(a) 지역 1

(b) 지역 2

그림 6. 건물 경계점 추출 결과; (a) 지역 1, (b) 지역 2

(a) 지역 1

표 1. 건물경계 재구성에 적용된 임계값

항 목 임계값

적응적 컨벡스헐 알고리즘 적용 시
곱해지는 상수

1.5

DP 알고리즘 적용 시 직교거리 1m

군집의 최소 길이 1.5m

군집 유형을 결정할 때의 방향 차이 15。

(b) 지역 2

그림 7. 건물 경계 재구성 결과; (a) 지역 1, (b) 지역 2



4.2 시각적 분석
그림 8과 같이 몇 가지 유형의 건물에 대한 시각적 분

석을 통해 본 연구 방법론의 효용성을 평가하였다. 그림
의 각 열은 왼쪽부터 각각 항공라이다 포인트, 건물점과
추출된 건물 경계점, 정규화된 건물 경계와 참조자료이
다. 참조자료는 1:1000 수치지도의 건물 레이어를 이용하
였는데, 누락된 건물이나 잘못 도화된 건물은 실험에 사
용한 항공라이다와 비슷한 시기에 취득된 스테레오 항
공사진(해상도 0.25m)에서 건물의 모서리점을 수동으로
추출한 후 공간교회를 실시하여 수정하였다.

그림 8의 A1과 같이 경계 부근에 폐색에 의한 빈 공간
이 있는 경우에도 경계가 움푹 들어간 형태로 왜곡되지
않고 올바르게 추출되었다. 아울러 그림 8의 B1과 같이
건물의 오목한 부분에서 경계점이 조밀하게 추출되어
오목한 코너의 대부분이 올바르게 표현된 것을 볼 수 있

다. 일반적으로 경계점 추출 시에 탐색 반경이 클수록 폐
색이나 오차에 영향을 덜 받는 반면 탐색 반경이 작을수
록 오목한 부분에서 경계점을 보다 조밀하게 추출할 수
있다. 본 연구에서 제안한 적응적 컨벡스헐 알고리즘은
이웃점들까지의 거리에 따라 탐색 반경이 적응적으로
변하기 때문에, 모든 건물에 대하여 동일한 임계값(탐색
반경 버퍼 계수)을 적용하면서도 폐색에 의한 빈 공간
(그림 8의 A1)과 오목한 부분(그림 8의 B1) 모두에서 경
계점이 잘 추출 되고 올바르게 재구성되었다. 그림 8의
B2와 같이 매우 짧은 군집이 포함된 오목한 부분에서는
두 군집이 한 개로 표현되는 경우도 있었다.

그림 8의 C1은 건물 내부에 빈 공간이 있는 경우를 나
타내고 있는데, 54번 건물은 지붕재질의 특성으로 인하
여 데이터가 존재하지 않는 부분으로 일종의 오차에 의
한 것이라고 볼 수 있고, 학교인 97번 건물은 내부에 지
면이 존재하는 경우이다. 본 연구에서 제안한 내부경계
초기점 탐지 기법은 연속하는 점들의 거리와 함께 점들
의 ID를 이용함으로써 오차나 폐색으로 인한 내부 홀은
추출하지 않으면서 실제 지면에 의한 내부 경계를 올바
르게 추출할 수 있었다.

4.3 정량적 비교 평가
지역 1의 106개 건물에 대한 건물 경계 재구성 결과를

중복면적에 의한 포함오차, 누락오차, 상대적 모양상이성
등을 이용하여 평가하였다(Henricson and Baltsavias, 1997;

오재홍, 2001).

본 연구에서 제안한 건물 경계 재구성 알고리즘의 성
능을 검증하기 위하여 국지적 컨벡스헐 알고리즘(비교
방법 1)과 알파쉐입 알고리즘(비교 방법 2)을 적용한 후
건물 경계 정규화를 수행한 결과물과 비교하였다. 경계
점 추출에 있어서 탐색반경의 크기에 의한 영향을 함께
살펴보기 위하여 비교 방법 1은 평균 점간격의 4배보다
약간 작은 탐색반경을 적용하였고 비교 방법 2는 평균
점간격의 2배보다 약간 작은 탐색반경을 적용하였다.

지역 1의 복잡한 건물 45개에 대하여 개별 건물의 포
함면적, 누락면적, 오차면적을 계산하고 이를 합산한 후
3가지 방법에 의한 45개 건물의 평균 포함오차, 누락오
차, 모양상이성을 계산한 결과는 표 2와 같다. 표 2에서
괄호안의 값은 전체 건물(106개)에 대하여 평가한 것이
다. 복잡한 건물은 박스형이나 볼록 오각형 등과 같은 형
태가 아닌 건물들로서 오목한 부분이 포함된 건물, 경계
부근에 오차나 폐색으로 인한 빈 공간이 존재하는 건물,
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그림 8.일부 건물의 경계 재구성 결과(왼쪽부터 항공라이다
포인트, 건물점과 경계점, 재구성한 건물 경계(실선)와
참조자료(점선))



내부에 홀이 있는 건물 등을 의미한다.

비교 방법 1은 포함오차가 크게 나타났고 누락오차가
가장 작게 나타났다. 이는 큰 반경의 국지적 컨벡스헐 알
고리즘을 적용함으로써 누락오차를 줄일 수 있었으나
그림 9(a)와 같이 건물의 오목한 부분에서 경계점을 조밀
하게 추출하지 못하고 포함오차가 증가하였기 때문이다.

또한 그림 9(b)와 같이 중정이 포함된 건물에서 내부 경
계를 추출하지 못함으로써 포함오차가 증가하였다. 반면
에 비교 방법 2는 포함오차가 작았고 누락오차가 매우
컸다. 작은 반경의 알파쉐입 알고리즘을 적용하였기 때
문에 포함오차는 작았으나 그림 9(c)와 같이 경계 부근에
오차나 폐색으로 인한 빈 공간이 존재할 경우에 누락오
차가 증가하였다. 또한 그림 9(d)와 같이 중정이 아닌 건
물 내부의 홀도 경계로 추출함으로써 누락 오차가 더욱
증가하였다.

본 연구에서 제안한 방법은 이웃점들과의 거리를 기
반으로 탐색반경을 적응적으로 변화시킴으로써, 건물의

오목한 부분에서는 경계점을 조밀하게 추출하면서 오차
나 폐색이 존재하는 부분에서는 탐색반경이 커지기 때
문에 경계의 왜곡을 줄일 수 있었다. 또한 연속하는 두
점 간의 거리와 점의 ID를 함께 이용하여 내부경계 초기
점을 탐지함으로써 안마당에 의한 홀과 오차나 폐색으
로 인한 홀을 구분할 수 있었다. 또한, 탐색반경과 관련된
임계값으로 고정된 값을 사용하면서도 다양한 건물들에
대하여 안정적인 결과를 얻을 수 있었다.

결과적으로 제안방법에의한복잡한건물의경계재구
성정확도가두가지비교방법보다우수하였으며, 포함오
차, 누락오차, 모양상이성은각각 2.81%, 5.81%, 8.58%였다.

4.4 처리 시간 및 연구의 한계
MATLAB을 사용하여 제안한 알고리즘을 구현하였다.

실험에 사용한 두 지역에서 건물점의 개수는 각각 약 11

만점과 약 6만점이고 건물의 개수는 두 지역 모두 100여
개였다. 건물 경계 재구성에 소요된 전체 처리 시간은 두
지역에 대하여 각각 157초, 303초였다. 경계 정규화에 비
하여 경계점 추출에 훨씬 많은 시간이 소요되었으며 두
지역에 대하여 각각 약 2분, 약 4분이었다.

지역 1의 데이터 크기(건물점의 개수)가 더 크고 두 지
역의 건물 개수는 비슷하지만 지역 2의 처리에 2배 정도
많은 시간이 소요되었다. 이는 지역 2에 2만개 정도의 점
으로 구성된 연구소 건물이 포함되어 있기 때문이다. 이
건물은 점 개수가 많을 뿐만 아니라 건물 경계에 오목한
부분이 많아서 처리하는데 매우 많은 시간이 소요된 것
으로 판단된다.

한편, 경계 후보점을 추출하지 않았을 때 건물 경계 재
구성에 소요된 처리 시간은 두 지역에 대하여 각각 302

초, 786초였다. 이는 경계 후보점을 먼저 추출한 제안 방
법에 의한 처리 시간의 약 2배이다. 즉, 본 연구에서 제안
한 경계 후보점 추출을 통해 전체 처리 시간을 약 50%

단축시킬 수 있었다.

본연구에서는 모든처리를단일스트립데이터를기준
으로 하였으므로, 현재 상황에서는 단일 스트립 데이터에
만 적용할 수 있다는 한계가 있다. 건물 경계점 추출은 개
별 스트립 데이터로 처리하여 효율성과 정확도를 향상시
킨후, 서로다른스트립에서추출된경계점들을중첩하면
될것으로판단된다. 경계점추출이후의처리과정인정규
화에서는 스캔기반 이웃구조를 활용하지 않으므로 다른
스트립에서 추출된 경계점들을 중첩하더라도 본 연구의
알고리즘을적용하는데문제가없을것으로판단된다.
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그림 9. 건물 경계 재구성 결과 비교; (a), (b) 비교 방법 1, (c),
(d) 비교 방법 2(실험결과(실선), 참조자료(점선))

방 법
항 목

포함오차 누락오차 모양상이성

제안방법 2.81(2.62) 5.81(6.06) 8.53(8.58)

비교방법1 7.29(5.48) 3.94(4.25) 11.49(9.80)

비교방법2 2.60(2.52) 8.43(7.32) 10.88(9.71)

표 2. 건물 경계 추출 오차(%)

(b) (a)

(d) (c)



5. 결 론

본 연구에서는 항공라이다 데이터에서 추출한 건물점
으로부터 건물 경계를 재구성하는데 있어서, 정확성과 효
율성을 향상시키기 위하여 국지적 컨벡스헐 알고리즘을
3가지 측면에서 수정한 적응적 컨벡스헐 알고리즘을 제
안하였다. 두 개의 도시 지역 데이터에 적용하고 이에 대
하여 시각적 분석을 통해 복잡한 형태의 건물에 대해서
8.5%의 모양상이성을 얻음으로써 대표적인 경계점 추출
알고리즘 보다 우수함을 확인하였다. 또한 경계 후보점을
추출하지 않았을 때보다 처리 시간이 50%정도 단축되어
제안방법이연산효율적인것을확인할수있었다.

제안한 방법론은 단일 스트립 데이터를 기준으로 한
것이므로, 향후에는 단일 스트립 데이터에서 생성된 결
과를 중첩하는 연구를 추가로 수행하여 본 연구의 활용
성을 높여야 할 것이다.
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