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요 약  

 
컴퓨터 비전 기반의 차선 검출은 자율주행 자동차의 핵심 기술이다. 차선 검출에서 

전처리는 차선의 위치 정보를 추출할 수 있기 때문에 픽셀 단위의 정답 값을 제공할 수 있다. 

본 논문에서는 차선과 도로 주변 환경과의 색상 차이를 이용하여 강인한 차선 검출을 위한 

전처리 방법을 제안한다. 제안된 전처리 방법은 TuSimple 과 CuLane 차선 검출 데이터 셋을 

통해 성능을 검증하였다. 

 

Ⅰ. 서 론  

인공지능 기술의 발달로 컴퓨터 비전 기반의 차선 

검출 연구가 활발히 진행되고 있다. 차선 검출은 

자율주행의 중요한 요소로써 실제 응용프로그램에서 

중요한 역할을 한다. 최근에는 합성곱 신경망을 이용한 

딥러닝 기반의 네트워크를 구성하여 이전의 전문가에 

의해 설계된 특징 기반의 접근 방식보다 매우 향상된 

결과를 보인다. 그러나 일부 연구에서는 전처리 과정을 

생략하고 기존의 합성곱 신경망의 네트워크의 뛰어난 

성능에 의존하고 있다. 합성곱 신경망 초기 단계에서는 

객체의 위치적 정보가 아닌 객체의 질감과 모서리와 

같은 낮은 수준의 특징을 학습하는 경향이 있다. 따라서 

더 효과적인 학습을 위해서 전처리 과정을 통해 신경망 

초기에 위치적 정보를 포함시킬 수 있는 과정이 

필요하다. 

본 논문에서는 차선과 도로 주변의 색상 차이를 

이용하여 강인한 차선 검출을 위한 전처리 방법을 

제안한다. 제안된 방법을 통해 생성된 이진 출력 맵을 

입력 이미지와 결합하여 신경망의 입력 단계에서 정보를 

주입할 뿐만 아니라 신경망의 초기 계층에 추가되어 

차선의 위치적 정보를 효과적으로 학습할 수 있다. 

제안된 방법은TuSimple과 CULane 차선 검출 데이터 

셋을 통해 제안된 모델을 학습하고 성능을 검증하였다. 

Ⅱ. 본론  

제안하는 전처리 방법은 ADLD(adaptive dark-light-

dark)방식의 일부 과정을 참조한다[2]. 원본 이미지에 

대한 차선의 위치에 대한 사전 정보를 네트워크에 

결합한다[2]. 먼저 원본 이미지를 회색조 이미지로 

변환한다. 그리고 회색조로 변환된 이미지의 가장 

아래쪽의 차선의 너비만큼 좌우로 이동시킨 후 각각 

회색조 이미지와 뺄셈 연산을 통해 차선의 특징을 

추출한다. 두 개의 차선의 위치적 정보가 포함된 출력 

맵은 임계 값을 설정하여 이진 마스크를 얻는다. 임계 

값은 픽셀의 분위수를 통해 임계값으로 설정하였다. 캐니 

엣지 검출기에서 사용되는 이중 임계값과 히스테리시스 

임계값 과정을 통해 최종적으로 이진 마스크의 특징 

맵을 생성한다. 

신경망의 초기 계층에서는 얇고 가느다란 차선의 

특징을 신경망이 학습하기 어려우므로 전처리된 

이미지를 신경망의 초기 계층에 적용한다. 먼저 특징 

정보를 추가하는 첫 번째 부분은 입력 계층이다. 입력 

이미지는 RGB 이미지 이므로 3 채널에 특징 맵을 

잇는(Concatenate) 연산을 통해 4 채널 이미지를 

입력으로 사용한다. 두 번째로 추가되는 부분은 신경망의 

첫 번째 계층이다. 

제안하는 전처리 방법은 적용 전과 비교하여 TuSimpe 

데이터 셋에서 0.15%, CULane 데이터 셋에서 0.11%의 

성능 개선을 보였다. 

Ⅲ. 결론  

본 논문에서는 강인한 차선 검출을 위한 전처리 

방법을 제안하고 향상된 결과를 보였다. 제안하는 방법을 

통해 차선 검출에서 전처리 방식과 결합을 방법을 통해 

신경망의 추론 결과를 보조할 수 있다는 것을 보였으며 

딥러닝 기반의 차선 모델에서 효과적으로 활용 가능할 

것으로 기대한다. 
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