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요       약
  본 논문에서는 실제 도로환경의 속도 표지  역 추출  인식 방법을 제안한다. 화소의 색상정보

를 이용하여 속도 표지  역을 추출하고 추출된 속도 표지  역 안에서 숫자 역만 다시 추출한

다. 표지 의 경사여부를 단하여 시계방향, 반시계방향으로  각각 표지 을 회 시켜 기울기를 보정

한 후 인식을 행함으로써 인식률을 제고한다. 도로환경의 동 상을 상으로 인식을 행한 결과 일반

인 속도표지  뿐 아니라 기울어진 환경에서도 매우 강건한 인식 결과를 보인다.

   (그림 1) 체 시스템 흐름도 

1. 서론

  지능형 교통 시스템(ITS : Intelligent Transportation 

Systems)은 당면한 각종 교통문제를 해결하고 날로 증가

하는 교통수요를 충족시키기 하여 도로 신호등 차량 등 

기존 교통체계의 구성요소에 제어, 자, 통신 등 첨단기

술을 목시켜 구성요소들이 상호 유기 으로 작동하도록 

하는 차세  교통체계이다. 이러한 지능형 교통 시스템 서

비스  AVHS(Advanced  Vehicle  and  H ighway 

System)란 서비스는 차량에 교통상황, 장애물 인식 등의 

고성능 센서와 자동제어장치를 부착하여 운 을 자동화하

며, 도로상에 지능형 통신시설을 설치하여 일정간격 주행

으로 교통사고를 방하고 도로소통의 능력을 증 시키는 

서비스이다. 본 논문에서는 이러한 AVHS 시스템을 한 

표지  인식 시스템을 제안한다.

  본 논문에서는 교통 표지 에서 운 자의 안 을 가장 

하는 것이 속도라고 단하여 속도표지  인식 시스

템을 제안한다. 이 시스템은 도로 주행 에 차량에 장착

된 카메라로부터 도로에 있는 속도표지  상을 수집하

여 운 자 신 인지해 으로써 이러한 요구를 충족시킬 

수 있는 시스템이다. 이 시스템으로 운 자의 시각  지

각의 한계를 보완하여 운 자의 과실로 인한 사고발생을 

일 수 있을 것이다. 

  본 논문은 2장에서는 체 시스템 개요를 설명하고, 3장

에서는 속도 표지  분리에 한 방법을 설명하고, 4장에

서는 속도 표지  인식에 한 방법을 설명하고 5장은 실

험  결과 고찰 마지막으로 6장에서는 결론을 제시한다.

2. 체 시스템 개요

  본 논문에서 제안하는 그림 1의 체 알고리즘 흐름도 

에서 보는 바와 같이 CCD 카메라에 상이 입력되면 속

도 표지  분리 알고리즘에 의해 표지 을 분리한 후, 표

지  인식 알고리즘에 의해 표지 을 인식하고 인식된 표

지 과 내용을 문자로 출력한다.

3. 속도 표지  분리 알고리즘

  입력된 상에서 속도 표지 을 분리시키는 알고리즘의 

흐름도가 그림 2에 보여 다.
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(그림 4) 속도 표지  인식 

알고리즘의 흐름도 

(그림 5) 기울기 보정 방법

(그림 6) 지그재그 스캔

(그림 2) 속도 표지  분리 

알고리즘의 흐름도 

(그림 3) 속도 표지  분리 

  먼  상입력에서 표지 으로 상되는 역을 색상

정보를 이용하여 추출 한다. 속도 표지  테두리는 색

이므로 RGB 컬러모델  R값을 이용하여 표지 을 사

각 역으로 추출하 다. 임계치는 빨간색에 비해서 녹색

과 란색이 0.5 이하의 비율로 설정하 다. 카메라의 시

야에서 가까워질수록 표지 의 사각 역 크기는 변하게 

된다. 역의 크기가 변하면 원근왜곡 때문에 제 로 인

식할 수 없으므로 80*80 크기로 크기 정규화 하 다. 마

지막으로 크기 정규화 된 사각 역에서 숫자 역만 다시 

추출한다. 숫자 역을 추출하는 방법도  RGB 컬러모델

을 이용하 다. 숫자 역은 검정색을 쓰는 것이 표 으

로 되어 있으므로 검정색의 임계치를 정하여 사각 역으

로 추출하 다. 속도 표지 의 인식은 템 릿 매칭을 이

용할 것이므로 숫자 역을 템 릿의 크기와 같이 크기 

정규화 한다.  그림 3은 속도 표지  추출의 를 보여

다.

4. 속도 표지  인식 알고리즘

  숫자 역 상에서 표지  인식 알고리즘의 흐름도가 

그림 4에 보여 다. 도로상의 속도 표지 이 항상 반듯

하게 있지 않고 기울어져 있는 경우도 있다. 숫자인식에

서 이용하는 템 릿 매칭은 비교 상이 기울어져 있으면 

매우 취약하다. 그러므로 기울기 보정이 필요하다. 기울

기 보정은 템 릿과 매칭 시키는 동시에 입력 상을 시

계방향 과 반시계방향으로 각각 ∘씩 회 을 반복하여 

매칭도를 알아보는 방법으로 수행하 다.

시계방향 과 반시계방향을 동시에 한번씩 회 하는 이유

는 표지 이 처음에 어느 쪽으로 기울어져 있는지 확인할 

수 없기 때문이다. 한 검색 속도를 빠르게 하기 하여 

지그재그 방법을 사용하 다. 실제 도로상에 표지 이 심

하게 기울어져 있는 일은 드물기 때문에 보정 상의 기울

기는 ±∘  로 제한하 다.  그림 5는 기울기 보정 방법

을 그림 6은 지그재그 스캔 방법을 보여 다. 그림 7은 속

도 표지  인식의 를 보여 다.
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(그림 7)  속도 표지  인식 

(그림 8) 표지 역 검출  인식

(그림 9) 표지 역 검출  인식 ( 임)

(그림 10) 숫자 역 검출  인식 ( 임)

5. 실험  결과 고찰

  실험에 사용된 상은 실제 도로에서 캠코더로 촬 한 

실 상을 이용하 다. 실험에 사용된 체 임은 1278

임이며 이 임 수는 취득된 상에서 실험 시나리

오에 해당하는 구간의 임이다. 사용된 이미지 해상도

는 320*240 이다. 그림 8은 도로 상 체에서 표지  역

을 추출하는 부분을 바운딩박스로 표 하고 있는 것을 보

여주고, 그림 9는 표지 역 추출을 10 임 단 로 끊

어서 보여 다. 그림 10은 추출한 표지 역에서 숫자

역을 추출하는 것을 10 임 단 로 끊어서 보여 다. 그

림 9를 보면 100 임 이후부터는 비교  표지 역을 

제 로 검출하는 것을 볼 수 있다. 마찬가지로 그림 10을 

보면 100 임 이후에는 숫자를 제 로 검출하는 것을 

볼 수 있다. 100 임 이 에 검출을 제 로 하지 못하는 

이유는 카메라와 표지 이 멀리 떨어져 있기 때문이다. 

100 임을 기 으로 표지 과 카메라의 거리는 약 50m

가 되는데 거리가 50m보다 멀게 되면 검출  인식이 잘

되지 않는 것을 알 수 있었다.

  속도표지 을 제 로 검출할 수 있는 거리인 50m이하

에서 인식률은 94.3%를 보 다. 인식의 기 은 다음과 같

다. 

단계 1. 템 릿  숫자 역을 53*23로 크기정규화 한다.  

단계 2. 식(1)을 수행한다. 

단계 3. 식(2)을 수행한다.

      ×   ≤ ×

 *  = 매칭 된 픽셀의 수.         

 *   = 총 픽셀의 수.                            (1)

    ≥ ×    ×

 *  = 0.5  동안의 이 1인 임 수

 *   = 0.5  동안의 임 수                   (2)

  식(2)인   가 1이면 인식한 것으로 보았다. 한 53*23

크기로 정규화 한 이유는 실제 숫자 역의 크기를 최 한 

왜곡하지 않고 보존 할 수 있기 때문이다.      

  기울어진 표지 에서는 기울어진 정도가 어느 정도일 
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(그림 11) 기울어진 표지  인식률

(그림 12) 기울기 보정 후 인식률

(그림 13)  속도 표지  오작동 결과

때 인식이 되지 않는지 알아보기 해 시뮬 이션을 행하

다. 시뮬 이션은 오른쪽 왼쪽 각각 기울어진 표지  20

장으로 숫자 역만 추출하여 실시하 다. 시뮬 이션 결과 

그림 11에서 보는 바와 같이 오른쪽 왼쪽 모두 3도 이상 

기울어지면 거의 인식을 못하 다. 3도 이하라고 하여도 

인식률이 떨어지는 것을 알 수 있었다. 기울어진 표지 을 

기울기 보정을 한 후 템 릿 매칭 한 결과 각의 상 없이 

92.8%의 인식률을 보 다. 그림 12는 기울기를 보정한 후 

인식률을 보여 다. 

  

  속도 표지 이 무 멀리 있거나 밤에 가로등의 불빛으

로 인해 오작동을 하는 경우도 있었다. 오작동을 하는 이

유는 본 논문에서 용한 임계치에 가로등 불빛이 포함되

는 경우와 표지  역을 잡게 되어도 표지  역 안에

서 숫자가 아닌 부분에서도 어둡기 때문에 숫자로 오인식 

하는 경우를 들 수 있다. 그림 13은 오작동의 를 보여

다.

6. 결론

  본 논문에서 속도 표지  역 추출  인식 방법을 제

안하 다. 제안된 방법은 표지  역 추출과 인식의 두 

단계로 구분할 수 있다. 우선 표지  역 추출 단계에서

는 RGB컬러모델  R값을 이용하여 표지 을 사각 역

으로 추출하 으며 인식 단계에서는 템 릿 매칭  지그

재그 스캔을 이용한 기울기 보정을 이용하여 인식 하 다. 

  제안된 방법을 실제 도로 상에서 실험해 본 결과 표

지 이 약간 기울어져 있는 상에서도 잘 용될 수 있

으며, 체 상을 다 처리할 필요 없이 표지 이 존재하

는 윗부분과 오른쪽 부분에서만 용시켜 처리 시간을 

일 수 있다. 하지만 빛이 거의 없는 밤이나, 빛이 아주 밝

은 낮에는 속도 표지 은 추출하지만 숫자 역은 제 로 

추출 할 수 없었다.

  향후 과제로는 이동  흔들림 상태에 한 보정  야

간에도 인식할 수 있는 외선 카메라 시스템 한 운

자가 인식할 수 없는 거리에서도 인식할 수 있는 시스템

의 구 도 고려되어 진다.
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