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요 약

본 논문은 임베디드 보드환경에서의 안드로이드 운영체제 기반 실시간 카메라 영상 객체인식과 실제 주행 차량에 적용하여 인식 정도를 평가하는  
논문이다 임베디드 보드는 차량용 셋탑박스 및 운전자 통합 인터페이스 전문기업인 모토모사의 안드로이드 기반 모토로이드 보드를 활용하였으며. OS , 
안드로이드 에서의 딥러닝 기반 객체인식을 위해 기술을 응용하였다 또한 딥러닝 모델 학습을 위한 이미지 데이터 세트 OS YOLOv4, YOLOv4-tiny . 
중 에서 자율주행 시 필요한 데이터만을 추출하여 사용하였다 실 주행 적용 및 평가를 위해 차량 내의 장착된 카메라 및 디스플레이를 , cocodataset . 
활용하였으며 평가 환경은 소속기관 주변 도로로 선정하였다 적용 평가결과 는 속도는 느리지만 인식성능이 높았으며 는 속도, . / YOLOv4 , YOLOv4-tiny
는 빠르지만 인식성능이 에 비해 낮은 것을 확인할 수 있었다YOLOv4 .
           
 

서 론. Ⅰ

딥러닝 기반의 객체인식의 경우 현재까지 많은 결과를 보이고 있으나 그 , 
에 비해 실제 주행 환경에서의 적용과 기술에 따른 비교 관련 연구는 크게 
두각을 나타내고 있지 않은 실정이다 그러므로 본 논문에서는 제한적인 . 
임베디드 보드 환경에서의 안드로이드 기반으로 실시간 영상을 통한 OS
딥러닝 객체인식과 이를 실 주행에 적용하여 인식정도와 기술 비교 평가, 
를 구현한다.

본론. Ⅱ

본론은 임베디드 보드 데이터 수집 및 추출 안드로이드 기반 객 , , OS AI 
체인식 실 주행 적용 평가 총 개로 분류하였다, / 4 .

임베디드 보드2.1 
임베디드 보드는 차량용 셋탑박스 전문기업인 모토모 제품을 활용하였 
으며 본 제품은 안드로이드 운영체제 기반으로 통합 운전자 인터페이스 , 
제품이다. 

그림 사용된 임베디드 보드 예1. 

데이터 수집 및 추출2.2 
객체인식 시 필요한 모델을 학습하기 위한 데이터로 오픈된 데이터세트 , 
인 를 활용하였다 는 총 개의 클래스COCOdataset[2] . COCOdataset[2] 80
와 약 만장의 이미지로 이루어져 있으며 현재 다중 객체 인식 시 가장 33 , , 
많이 쓰이는 이미지 데이터 세트 중 하나이다 이 중 자율주행 및 . , ADAS 
환경차량 보행자 자전거 바이크 등에서의 필요한 데이터 클래스 선정 ( , , , )
후 클래스에 속한 이미지와 이미지 정보를 텍스트 한 파일만을 추출하여 , 
활용하였다.

 

그림 예2. COCOdataset 



안드로이드 기반 객체인식2.3 OS AI 
임베디드 보드 운형체제 환경에 따라 안드로이드 운영체제에서 구현하 
였으며 객체인식 기법 중 유명기법인 를 활용하였다, AI , YOLO[1] . 

는 바운딩 박스 좌표와 분류를 동일한 신경망 구조와 동시에 실YOLO[1]
행하는 통합인식으로 처리 속도와 인식률을 높임으로써 실시간 구현환경, 
에 적합하다. 

그림 인식과정 3. YOLO 

본 연구에서는 다양한 시리즈 중 와 를 YOLO , YOLOv4[1] YOLOv4-tiny
적용하였으며 의 경우 기존의 기술보다  동일한 환경,  YOLOv4[1] YOLO 
에서의 빠른 학습으로 시간 대비 효율성이 좋다 와 . YOLOv4[1]

의 차이점은 아키텍처 모델의 크기로 가 YOLOv4-tiny YOLOv4-tiny
에 비해 크기가 작다YOLOv4[1] . 

아래 그림 는 서버 기준으로 세로축은 베이4. GPU (1080ti) COCOdataset 
스로 한 인식 성능과 가로축은 초당 프레임이며 모델 크기 차이에 의한 , 
인식 성능 및 연산 속도 차이점을 보여준다.

그림 비교 그래프4.  YOLOv4, YOLOv4-tiny 

실 주행 적용 평가2.4 /
실 주행 환경은 소속기관인 한국광기술원 주변으로 선정하였으며 평가 , 
는 와 총 가지의 기술을 구현한 후 속도 및 YOLOv4[1] YOLOv4-tiny 2 , 
인식성능 정도를 확인하였다 실 주행 적용결과는 다음과 같다. . 

그림 실 주행 적용 결과 5. YOLOv4 

그림 실 주행 적용 결과6. YOLOv4-tiny 

결론. Ⅲ

안드로이드 운영체제 임베디드 환경에서의 객체인식 알고리즘 AI 
을 실 주행 적용결과 는 그림 (YOLOv4[1], YOLOv4-tiny) YOLOv4[1] 4

와 같이 멀리보이는 객체에 대한 인식과 인식 정도가 높으나 임베디드 환, 
경에서 적용 시 프레임 수가 낮음을 확인할 수 있었다 는 , . YOLOv4-tiny
멀리보이는 객체와 인식 정도가 낮으나 에 비해 프레임 수가 , YOLOv4[1]
높은 것을 확인할 수 있었다. 

ACKNOWLEDGMENT

본 논문은 년 중소기업기술개발지원사업으로 지원된 연구결과 입   2022
니다 객체인식 카메라를 활용한 안전 운전 시스템을 탑재한 (S3182829, 
통합형 안드로이드 셋톱박스OS )

참 고 문 헌

[1] Alexey Bochkovskiy, Chien-Yao Wang, Hong-Yuan Mark Liao. 
“YOLOv4: Optimal Speed and Accuracy of Object Detection“, 
arXiv:2004.10934v1 [cs.CV] 23 Apr 2020

[2] Tsung-Yi Lin,Michael Maire,  Serge Belongie, etc  "Microsoft 
COCO: Common Objects in Context“ arXiv:1405.0312v3 [cs.CV] 21 
Feb 2015

  


