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● 요   약 ●  

본 논문에서는 최근 주요시설의 경계에 주로 사용되기 시작한 라이다 센서를 여러대 사용할때 보다 효율적으

로 사용하기 위해서 통합된 3차원 좌표계에서 시각화하는 방법에 대해 설명한다. 주로 카메라 기반 CCTV의 

경우 정확성은 높지만 시야각(Field of View)이 좁기 때문에 레이더(RADAR)센서와 같은 센서와 함께 혼용되

는 경우가 많다. 레이더 센서의 데이터는 넓은 범위에 대한 감지를 할 수 있지만 노이즈가 많고 물체의 형상을 

정확하게 측정하기 힘들다. 라이다(LiDAR) 센서는 레이져를 이용하여 멀고 넓은 범위를 정교하게 측정할 수 

있다. 이러한 라이다 센서는 정교한 만큼 처리해야할 데이터의 양이 많으며, 다수의 센서를 이용하더라도 하나

의 화면에서 처리하기 힘들다는 단점이 있다. 제안하는 논문은 여러개의 라이다 센서에서 측정한 데이터를 

실시간에 하나의 좌표계로 통일하여 하나의 영상을 보일 수 있도록 통합 뷰잉 환경을 제공한다.

키워드: 라이다(LiDAR), 포인트 클라우드(Point Cloud), 렌더링(Rendering)
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I. Introduction

중요시설이나 스마트시티 등에서는 라이다(LiDAR: Light 

Detection And Ranging) 센서[1]를 사용하여 무단 침입이나 사고를 

감지하여 사고를 사전에 방지한다. 라이다는 고출력의 펄스 레이저를 

이용하여 물체에 반사되어 돌아오는 시간으로 거리정보를 획득한다. 

이 거리정보는 표면정보로 변환되어 포인트 클라우드 형식으로 사용자

에게 제공된다. 이러한 라이다를 사용한 감지 시스템[2,3,4]은 레이다 

센서를 이용할 때와는 다르게[5] 정확한 물체를 감지해 낼 수 있는 

장점이 있다. 하지만 단일 센서만 사용해서는 다른 물체에 가려진 

차폐물이나 다양한 방향에서 사물의 표면을 감지할 수 없다.

제안하는 방법은 다수의 라이다 센서를 효율적으로 하나의 화면에 

표현하는 방법을 제안한다. 각 센서의 데이터는 서로 독립적인 공간 

좌표를 사용한다. 이러한 좌표계를 통합하여 하나의 화면에 표현할 

수 있도록 하였다.

II. Proposed Algorithm

라이다 센서는 3차원 포인트 클라우드 데이터를 사용자에게 제공해

준다. 데이터는 원점을 라이다 센서의 중앙으로 하는 좌표계를 사용하

거나 라이다로부터 떨어진 거리값과 레이저를 쏜 방위각으로 제공된

다. 

다수의 라이다 센서를 활용할 경우 서로 다른 위치에서 측정된 

라이다 데이터들은 통합된 화면이 아닌 각각의 화면에 데이터들을 

각각 시각화한다. 제안하는 방법은 라이다별 개별 뷰가 아닌 통합된 

화면에서 포인트 클라우드를 한번에 볼 수 있도록 하기 위해 통합된 

라이다 좌표계를 필요로 한다.
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Fig. 1. 통합된 좌표계를 사용하기 위해 UTM좌표계 

기준으로 라이다의 현실 좌표와 라이다가 설치된 높이, 

회전각, 라이다의 ID를 입력하는 UI 화면

그림 1은 제안하는 방법으로 통합된 좌표계를 정의할 수 있도록 

라이다를 모니터링 할 수 있도록 하는 프레임웍의 UI를 보여준다. 

제안하는 방법은 현실세계에서 설치된 LiDAR의 위치를 활용하기 

위해 UTM좌표계를 사용하였고 설치된 라이다의 고도를 height로 

입력한다. 라이다가 설치될 때 기울거나 뒤집혔을 때를 위해 Yaw 

Pitch Roll을 기준으로 회전값을 입력하고 다수의 라이더를 구분짓기 

위해 라이다의 GUID를 입력한다. 이렇게 입력할 경우 UTM좌표를 

기준으로 센서에서 들어오는 데이터를 변환할 수 있다.

III. The Experimental Results

본 실험에서는 숲을 바라보는 방향으로 총 3대의 단일채널 라이다를 

설치한 후 진행하였다. 각각 다른 좌표계를 쓰기 때문에 라이다 센서를 

기준으로 데이터는 중앙 서버로 입력되었다. 제안하는 방법의 UI에서

는 UTM을 기준으로 하는 좌표계에 각각의 라이다가 설치된 위치를 

라이다의 좌표로 입력을 받았다. 다음 그림과 같이 서로 다른 장소를 

바라보는 3대의 라이다 센서의 통합된 데이터를 하나의 화면에 렌더링

하였다. 그림 2는 실험 결과 화면이다.

(a) (b)

Fig. 2. 서로다른 3개의 라이더 센서값을 통합하여 렌더링한 영상 

(a)는 이차원, (b)는 3차원에서 바라본 결과

IV. Conclusions

다수의 라이다를 사용하는 경계 시스템에서 한번에 다양한 시설물

들에 대한 모니터링을 효과적으로 하기 위해서는 통합된 좌표계를 

사용해야 한다. 제안하는 방법을 통합된 좌표계에서 설치한 라이다 

센서의 위치를 3차원 공간에 대입하여 통합 좌표를 만들어냈다. 이것은 

다수의 센서를 하나의 화면에 통합하여 보여줄 수 있을 뿐만 아니라 

센서의 사각에 있는 표면도 생성할 수 있고 어떠한 물체에 차폐된 

물체를 감지하지 못하던 문제도 해결할 수 있다.
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