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요 약

자율주행의핵심 기술인주행가능 영역검출 및객체 인식에는 다양한알고리즘이 존재한다. 본 논문에서는카메라를활용하여주행 가능영역 검출에

YOLOPv2와 객체 인식에 YOLOv7을 이용하여, 동서울대학교 주행데이터 셋에 적용 후 인식률을확인하였다. 이러한 과정에서 필요한 객체를 인식하

지 못하거나 불필요한 주행 가능 영역을검출했다. 이를 보완하기 위해 YOLOPv2의 알고리즘을 수정하여불필요한검출을 제거하고, YOLOv7에 동서

울대학교 주행 데이터 셋을 학습시켜 결과를 확인하였다.

1. 서 론

사람에게 다양한 편의성을 제공할 수 있는 자율주행 기술은 인지, 판단,

제어 각 부분에서 인공지능 기술을 중심으로 다양한 방법으로 연구되고

있다. 특히, 자율주행의인지 영역에는 주행 가능 영역 검출과 객체 인식

이중요하게다루어지고있다. 주행 가능영역검출은현재상황에서주행

가능한영역을검출하고, 객체 인식시 회피 가능영역을검출하는 기술이

다. 객체 인식은 충돌 방지를 위한 기술이다. 자율주행 기술을 탑재한 차

량이 주행 중 충돌 사고를 방지하기 위해 객체 인식 및 주행 가능 영역

검출 기술을 개발할 필요가 있다.

본 논문에서는 동서울대학교에서 딥러닝 모델로 주행 가능 영역을 검출

하고 커스텀 데이터 셋을훈련하여 객체를 인식하는 카메라 센서 기반기

술을 구현하고자 하였다.

2. 모 델

본 논문에서는 카메라 센서를 기반으로 한 주행 가능 영역 탐지와 객체

인식하는 기술을 구현하였다. 주행 가능 영역 탐지는 YOLOPv2 모델을

사용하였고 객체 인식에는 YOLOv7 모델을 사용하였다.

2.1. YOLOPv2

주행 가능영역에서가장높은정확도를보인 YOLOPv2 모델을사용하였

다. 해당 모델은 객체 인식, 주행 가능 영역 검출 및 차선 감지를 동시에

수행하는 효율적인 멀티태스킹 학습 네트워크이다.

[1] YOLOPv2 Architecture

2.2. YOLOv7

객체 인식은 자율주행의 필수 요소 기술이다. YOLOv7은 기존의 그래디

언트경로를파괴하지 않고네트워크의학습능력을 지속적으로향상시키

는 기능을 달성하기 위해 확장, 셔플 및 병합 카디널러티를 사용한다. 연

결 기반 모델의 모델 스케일링을 사용한 AP min-val 51.20%의 높은 정

확성을 가진 객체 인식 모델이다.

[2]. YOLOv7 Architecture

3. 연 구 과 정

앞서 선정한 YOLOPv2 및 YOLOv7을 동서울대학교에 적용하여연구를

진행하였다.

3.1. YOLOPv2

횡단보도와차선은동서울대학교에서 모든차량이운행시 사용하지않아

무의미한 차선이며, 사람이나 킥보드 등 차량 외 객체를 인식하지 못하는

결과를 확인하였다. 즉, YOLOPv2의 멀티 태스크러닝 기반 객체인식 기

술은 제약된 성능을 갖는다는 것을 확인하였다.

3.2. YOLOv7

기존 데이터 셋인 MS COCO[6]로 훈련된 모델은 클래스 부족으로 필요

한 객체를 인식하지 못하는 것을 확인하였다.
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4. 해 결 방 안

4.1. YOLOPv2 알고리즘 수정

YOLOPv2의 객체인식은자동차외에다른객체는인식하지 못하기때문

에다양한객체의학습이편리하고교내에서 YOLOPv2의 객체인식정밀

도보다 약 7% 높은 YOLOv7으로 진행하였다.

YOLOPv2 YOLOPv2_Custom

YOLOPv2의 알고리즘 수정을 통해 차선을 주행 가능 영역에 포함했으며,

객체 인식 기술을 제거하여 결과를 확인하였다.

4.2. YOLOv7 커스텀 데이터 셋 구축

동서울대학교 객체 인식에 필요한 데이터와 해당 클래스를 추가하여 약

800장의 데이터 셋을 구축하였다.

YOLOv7_MS COCO YOLOv7_Custom Datasets

YOLOv7 모델에 batch_size 14, epoch 300 조건으로 학습하여 객체 인식

결과를 확인하였다.

5. 연 구 결 과

YOLOPv2_Custom + YOLOv7_Custom Datasets

알고리즘을 수정한 YOLOPv2와 자체 데이터셋으로 훈련한 YOLOv7이

동시적용된이미지이다. 교내 주행가능영역과객체를높은확률로인식

하는 것을 확인하였다.

[표 1]

[표 2]

30개의 교내 테스트 데이터를 토대로 각 모델의 정확성을 검출하여 비교

한 결과[표1], [표2]이다. 주행 가능 영역 검출 모델인 YOLOPv2의 mIoU

값은 89.26%로 기존의 모델보다 9.1% 향상되었고, 객체 인식 모델인

YOLOv7의 재현율과 정밀도는 각각 98.12%, 87.30%로 기존 성능보다

8.5% 상승 3.98% 하락한 결과를 확인하였다. YOLOv7 Precision의 경우

MS COCO 데이터셋과데이터수가약 327,200장 차이가있기때문에더

많은 데이터와 훈련을거치면 기존보다 뛰어난성능을 확보할수 있을 것

으로 예상한다.

6. 결 론

본 논문에서는 동서울대학교 주행 가능 영역 검출 및 객체 인식에 대한

알고리즘을 다루어 교내에 YOLOPv2와 YOLOv7을 적용하여 주행 가능

영역 검출과 객체 인식 정확성을 확인하였다. 그 결과, 기존 모델은 교내

에서그성능이보장되지않았다. 객체 인식에서커스텀데이터셋을제안

하고, 주행 가능 영역검출 시 불필요한 영역을 검출하는 YOLOPv2 알고

리즘 수정을 제안하여 성능 향상을 확인하였으며, 실제 주행 환경의 데이

터셋의 확보와 검출 알고리즘 수정이 성능에 중요한 요인이라는 것을 확

인하였다.
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Drivable mIoU (%)

YOLOPv2 80.16

YOLOPv2_Custom 89.26

Recall(%) Precision(%)

YOLOv7_MS COCO 89.62 91.28

YOLOv7_Custom Datasets 98.12 87.30
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