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Abstract

  In this paper the performance of lane recognition 

algorism using linear regression analysis for raises 

the accuracy of sampling. It is required to have a 

raises the accuracy of sampling that is Lane 

Recognition .

I. 서론 

  운  보조 시스템에 한 심이 집 되면서 이를 

구 하기 한 많은 연구가 진행되고 있다.[1] 안 운  

보조시스템 구 을 한 핵심 기술이 차선의 검출  

인식이다. 직선차선검출에 많이 사용되는 호 변환은 

2차원 상 좌표에서 직선의 방정식을 라미터 공간

으로 변환하는 알고리즘이다.[2][3]

  호 변환은 라미터 공간에서 사용할 축  배열의 

크기가 크면 미세한 변화까지 반  할 수 있지만 로

그램의 연산시간이 방 하게 증가한다. 배열의 크기를 

작게 잡으면, 수행시간은 빨라지지만 정확도가 떨어진

다.[2] 

  직선회귀모형은 계산시간이 지만 상 체에서 

용할 경우 검출하려는 직선과 계없는 비선형일 경우

가 발생한다. 본 논문은 블록단 직선검출에서의 정확

도를 높이기 하여 차선검출의 처리 단계를 검토하

여 최 화된 방법을 제안하고 그 유효성을 검증한다.

II. 처리 단계

2.1 경계선 검출

  단일 카메라에 의한 상으로부터 차선을 검출하기 

해 간값 차이 방법을 이용한 경계선 검출이 일반

으로 처리 방법으로 사용되고 있다. 본 논문에서

는 로버츠, 리 트, 소벨 마스크를 사용한다.[2]

2.2 이진화

  상의 이진화는 상처리의 가장 기본 인 기법이

다. 상의 이진화는 식(1)과 같이 임계값 에 의해 

결정된다.

               ≤ 
                   식(1)

 임계값 는 다양한 상을 사용한 실험으로부터 

상픽셀의 체 값을 계산한 후 상 체의 픽셀값의

1.5배 값을 설정하여 계산하 다. 임계치를 구하는 식

은 다음과 같다. 

    
 









                        식(2)
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2.3 세선화

  이진화를 거친 상을 세선화하여 차선검출에 최

의 특징정보를 추출할 수 있게 한다. 셀선화 알고리즘

은 여러 가지 방법이 제안되고 있지만, Zhang Suen이 

발표한 병렬  처리(parallel processing)방법[6]과 순차

(sequential processing)을 사용하 다.[6]

      

(a) 원 상          (a) Roberts

     

(c) Prewitt          (d) Sobel

그림 1. 처리 과정을 거친 상의 결과

  그림 1은 본 논문에서 사용한 3가지의 경계선 검출 

마스크를 사용하여 이진화를 거친 후 세선화한 상의 

결과이다.

Ⅲ. 실험

  실험은 그림 2와 같이 상 검출 블록이 정해져 있

는 상을 처리과정을 수행하여 실제 검출 블록을 

구하 다. 

 

 그림 2. 상블록이 정해진 상

  정확도는 실제검출블록을 상검출블록수로 나 값

의 백분율이며 결과는 다음과 같다.
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그림 3. 각 상의 블록 검출결과

Ⅳ. 결론  향후 연구 방향

  본 논문에서는 블록단  직선회귀검출에서의 정확도

를 높이고자 처리단계를 검토하여 최 의 값을 찾아

내고자 하 다. 소벨 마스크, 병렬  세선화에서 비교

 높은 정확도를 보 다. 상에 따라서 다른 처리방

법이 뛰어날 경우도 있었다. 따라서 향후 상에 따라 

유동 으로 처리 단계를 수행하는 알고리즘의 개발

이 필요하다.
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