
화소
크기

기존방법 제안한방법

1cm

2cm

4cm

실시간OctoMap업데이트를위한점구름데이터양자화
권용선 1, 윤성의 2

1 KAIST 로봇공학제전공, 2 KAIST 전산학과

본 논문에서는 실시간 OctoMap 업데이트를 위한 점구름 데이터 양자화 기법을 제안한다. 이 기법은 3차원
화소를 이용하여 점구름 데이터를 양자화한 후, 기존 데이터를 대표하는 새로운 점구름 데이터를 산출한다. 이
렇게 양자화 된 점구름 데이터를 이용하면, 높은 정확도를 유지하며 실시간으로 맵 업데이트를 할 수 있다.
Kinect 센서를 이용하여 실제 데이터를 처리해야 하는 상황에서 실험을 진행하였으며, 결과는 제안된 양자화
기법을 사용하지 않았을 때에 비해 최대 45배 빠르게 데이터를 처리하고, 시각적 및 수치적으로 94% 이상의
높은 정확도를 보여준다. 제안된 양자화 기법을 통해 실시간을 보장함으로써 장애물이 움직이는 동적인 환경
에 빠르게 반응할 수 있으며, 주어진 같은 시간 내에서 해상도를 높임으로써 모션플래닝이나 충돌탐지의 정확
도를 높일 수 있다.

요약

3차원화소양자화기법

 많은양의점구름데이터를실시간으로처리

 모션플래닝이나 충돌탐지 등 응용분야에 사용

할수있도록정확도유지

주요결과
 OctoMap 대비최대 45배데이터처리시간감소

 OctoMap 대비 94% 이상정확도유지

 화소크기에대한업데이트시간과정확도비교

 불필요한광선

- 센서의 원점에서 발사되어 점 데이터를 향하는 선을 광선
으로 정의

- 업데이트 시 OctoMap의 노드 상태에 영향을 주지 못하는
광선을 불필요한광선으로 정의

- 불필요한 광선은 업데이트 해야 할 노드를 찾는 계산을
필요로 하기 때문에 불필요한업데이트시간을소비

 3차원화소기반의양자화

목표

- 대표데이터는 1) 공간적으로 인접한 위치에 존재하는 기
존의 점 데이터를 대표함, 2) 기존의 점 데이터로 인해 업데
이트되는 비슷한 노드를 업데이트 함

- Kinect 3D 센서를 이용하여, 맵을 업데이트. 비교를 위
해 동일한 데이터 셋을 사용

- 업데이트 시간은 센서 데이터의 입력으로부터 모든 센
서 데이터가 맵에 업데이트 될 때까지를 측정. 제안한
방법의 시간은 양자화하는 시간을 포함

- 정확도는 기존 방법을 기준으로 삼아, 같은 상태를 가지
는 노드 수의 비율로 정의

본 연구는 미래창조과학부 및 정보통신기술연구진흥센터의 정보통신·방송 연구개발사업의 일환으로 수행하였음. [ R0126-15-1108 ]

1. 점구름 데이터가 존재하는 센서 좌표계를 OctoMap에

서 사용하는 키(Key) 공간으로 변환

2. 키 공간을 격자로 나누어, 3차원 화소로 이루어진 양자

화 공간을 생성

3. 점구름 데이터에 속해 있는 모든 점 데이터에 대해 3차

원 화소 공간으로 변환한 후, 각 데이터가 존재하는 3차

원 화소 공간에 데이터의 존재 여부를 기록

4. 모든 3차원 화소 공간을 확인하여, 각 3차원 화소 공간

에 데이터가 존재한다면 해당하는 3차원 화소의 중점을

대표 데이터로 간주. 3차원 화소의 중점은 3차원 화소

공간에 존재하므로 센서 좌표계로 변환

핵심아이디어
 3차원 화소를 이용하여 비슷한 공간에 위치한

기존 점구름 데이터를 양자화하고, 기존과 비슷

한노드를업데이트하는대표데이터를산출


