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요 약

본 논문에서는 OpenCV와 YoloV3를 이용해 차선 인식 및 객체 탐지 기술을 구현하며, 자율 주행의 기본인 장애물 회피를 위해 차선 인식 기술을
기반으로 특정 영역 내의 장애물 인식 기술을 제안하고 구현한다.

Ⅰ. 서 론

도로교통공단 시스템에서 제공하는 통계에 따르면 2021년 가해운전자

의 사고 건수가 20세 이하면 6,960건, 21~30세면 29,076건, 31~40세면

30,304건, 41~50세면 36,480건, 51~60세면 46,938건으로 연령이 높아짐에

따라 사고율이 늘어나는 것을 확인할 수 있다 [1]. 또한, 미국 도로교통안

전국의 통계에따르면 도로에서발생하는 94%의 교통사고는운전자의 부

주의가 주원인인 것으로 밝혀졌다 [2].

그림 1 2021년 가해운전자 연령층별 교통사고 [1]

최근 4차 산업 혁명으로 자율주행차가 각광 받음에 따라 자율 주행 기

술의필요성또한주목받고있다. 자율 주행은운전자부주의또는도로의

상태 등 다양한 이유로 발생하는 교통사고 예방, 노약자의 이동성 향상,

운전자의 운전 부담을 줄여 차내에서 다른 활동을 가능하게 해 주는 등

다양한 측면에서 유용하게 이용될 것으로 예상된다.

안전한자율주행을위해서주변장애물에대한빠른탐지와신속대응

에 대한 문제가 우선인데 [3], 장애물 회피를 위해서 일반적으로 차선 인

식을통해관심영역을식별해야하며관심영역내의객체탐지를수행해

야 한다. 본 논문에서는 OpenCV와 YoloV3를 이용해 차선 인식 및 객체

탐지기술을구현하며, 장애물회피를위해차선인식 기술을 기반으로특

정 영역 내의 장애물 탐지 기술을 제안하고 구현한다.

Ⅱ. 본 론

가. 차선 인식

차선 인식은 도로에 표시된 차선을 검출하여 차선 정보를 획득하는 것

을 의미한다. 실험은 OpenCV와 Jupyter Notebook을 통해 수행하였으며

차선 인식 절차는 그림 3과 같다.

그림 3 차선인식 절차

첫번째로필요한모듈및패키지를설치하고데이터를읽어온다. 두 번

째로카메라를통해들어온컬러이미지는복잡한형태의데이터이기때문

에, 단순한형태인회색조이미지로변환을해준다. 세 번째로, 잡음을제거

해 주기위해 가우시안 블러(blur) 처리를 해준다. 네 번째로, 적절한임계

값을 기준으로 어두우면 검은색, 밝으면 흰색으로 바꿔 주어 테두리를 검

출해준다. 다섯 번째로, 검출된 이미지 중에서 차선으로 인식이 되고자 하

는부분만을재설정해주면관심영역이하얗게나오는데그영역에들어

온그림만을대상으로선을찾는다. 그리고여섯번째로, 윤곽선중차선으

로 적합한 직선을 골라 HoughLinesP 함수를 이용해서 선을 그려준다. 마

지막으로, 원본이미지에선을덮으면차선검출이완료된다 (그림 4 참고).

그림 4 차선인식 결과
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나. 객체 탐지

객체탐지는 이미지내 사용자가 관심있는객체를 검출하는 기술이다.

객체 탐지 과정에서 분류(classification)과 위치 식별(localization)을 동시

에 수행하는데, 객체라고 판단되는 곳에 box 표시를 해주고(localization)

box 내부의 객체가 무엇인지 분류해준다. 실험은 OpenCV와 Yolov3,

Jupyter Notebook을 통해 수행하였고 그 절차는 그림 5와 같다.

그림 5 객체 탐지 절차

첫 번째로 필요한 모듈 및 패키지를 설치하고 데이터를 읽어온다. 두

번째로 Yolov3 모델을불러온다. 세 번째로, 이미지를 blob 객체로처리해

서 setInput 함수에 적용하고 네트워크 순방향으로 실행해 준다. 네 번째

로, 물체 인식에 대한 신뢰도가 특정 값을넘으면물체라고 인식하도록해

주고, 물체의범위를사각형으로그린후물체가무엇인지이름을붙여준

다. 다섯 번째로, 같은 물체에 대해 여러 개의 사각형이 그려진 부분들을

제거한다. 마지막으로, 모든 정보를 추출해서 글씨체와 사각형의두께, 글

씨 크기 등을 화면에 표시한다 (그림 6 참고).

그림 6 객체 탐지 결과

다. 관심 영역 내 장애물 탐지

본 절에서는 차선인식 기술을 기반으로 관심 영역(ROI; Region of

Interest)을 설정하고 관심 영역 내부의 장애물(예: 자동차, 동물 등) 탐지

기술을 제안한다. 보다 구체적으로, 특정 포인트(point)가 관심 영역 내부

에 있는지 확인하기 위해 Point in Polygon 알고리즘을 함수로 만들어 사

용했다. 이 알고리즘은 2차원 공간에 있는 한 점이 다각형 내부에 있는지

확인하는 방법인데, 점에서 반직선을 그어 다각형과 겹치는 점이 홀수 개

면다각형의내부에있는것이고, 짝수 개면 다각형의 외부에 있는 것으로

판별할 수 있다 (그림 7 참고).

그림 7 Point in Polygon 알고리즘

차선을 먼저 인식하고 인식한 결과로 관심 영역을 식별한다. 그리고, 특

정 포인트가 관심 영역 내부에 있으면 참인 값을 가지는 범위를 찾아내

객체를 인식하도록 하였다. 그림 8은 결과를 보여주며, 빨간색이 차선 인

식, 파란색 사각형이 관심 영역 내 검출된 장애물(객체)이다.

그림 8 관심 영역 내 장애물 탐지

Ⅲ. 결론

본 연구에서는 자율주행 차량의 안전한 운행을 위해 필수적인 차선 인

식과 객체 탐지 기술을 구현했고, 차선 인식 기반의 관심 영역 설정 방법

과 관심 영역 내부의 객체(장애물)를 탐지하는 방법을 Point in Polygon

알고리즘을 통해 제안하고 구현을 통해 동작 여부를 확인했다. 향후 박스

의 크기와차선의 길이를 이용한 거리 예측과 움직이는 이미지(동영상)의

관심 영역 내부의 객체(장애물)를 탐지하는 연구를 진행할 예정이다.
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