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요  약

시중에 운전자의 편의성을 높여주기 위해 Around-View라는 카메라를 이용한 영상처리 장치가 판
매되고 있다. 이 시스템은 운전자들이 운전 중 이거나 차량 주차 시 운전자의 미숙한 조작 또는 운
전자의 시야 확보가 불가능하여 발생하는 사고에 대해 사전에 미리 방지하고자 나온 시스템이다. 그
런데, 편리한 운전을 위해 나온 시스템이 복잡한 설치 과정, 고가의 설치비용의 문제로 인하여 운전
자들에게 널리 보급되지 못하고 있다. 첫째 고가의 장비, 둘째 어려운 개발 환경, 셋째 불편한 설치 
과정 등의 문제점으로 인하여 운전자들은 이 시스템을 접할 기회가 힘들고 개발자들은 이 시스템을 
개발할 엄두를 못 내고 있는 상황이다. 이 중 한 가지 문제점이라도 해결이 된다면 사용자들은 조금 
더 저렴한 비용으로 이 시스템을 접할 수 있을 거라고 생각된다.

본 논문에서 제안하고자 하는 AVM(Around-View Monitoring) 시스템은 앞서 말한 세 가지의 문
제점 중 고가의 장비, 불편한 설치 과정 이 두 가지 문제를 최소화 시킨 시스템이다. 저렴한 USB 

장치와 후방카메라를 이용하여 구매 비용이 많이 발생하는 문제를 해결 하였다. 그리고 불편한 설치
과정을 고려하여 최대한 설치가 용이하도록 개발 하였다. 이 시스템으로 인하여 소비자들의 가격 부
담을 줄여주려고 한다.

ABSTRACT

The image processing device sold by the market, which increases the comfort of the driver Around-View of 
the camera. This system while driving or when parked, came about to prevent accidents caused by driver error 
or disable the visibility of the system. However, it did not spread widely to the driver due to the problem of 
the high installation cost and complex installation process from the system for easy operation. Due to problems 
such as first, expensive equipment and second, the development environment is difficult and third, inconvenient 
installation process, it is not out because of the prohibitively high cost burden and difficult development 
environment, programmers and operators. I think if this is solved even one problem of this system would be 
able to access the user are a little more affordable.

In this paper The AVM(Around-View Monitoring) system is proposed, the two problems that minimize 

expensive equipment, the installation process is inconvenient problem of the three aforementioned systems. 
Solved the problem caused by a lot of the cost by using low-cost USB device, and a rear camera. Was 
developed to facilitate the installation is possible by considering the inconvenient installation. Reducing the price 
paid by consumers because of the system.

키워드

Around View Monitoring System, Camera, USB Device, Black Box
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Ⅰ. 서  론

운전자의 편리성을 위해 시중에는 차량에 장착
할 수 있는 AVM(Around-View Monitoring) 시
스템이 보급되고 있다. AVM(Around-View 

Monitoring) 시스템이란 차량의 전. 후, 좌, 우에 
카메라 4대를 장착하여 주위 360°의 화면을 볼 
수 있게끔 해주는 장치를 말한다.[1]

운전자들의 편의를 위해 나온 시스템이 개발 
비용, 개발의 어려움, 고가의 설치비용 등의 문제
로 인하여 접하기 쉽지 않은 시스템으로 전략하
고 말았다. 앞서 말한 3가지의 문제점을 해결하기 
위해선 개발자의 노력이 필요하다. 개발 비용이야 
AVM(Around-View Monitoring) 시스템이 현직 
개발자들도 쉽게 도전할 수 있는 시스템이 아니
기 때문에 해결하기 쉽지 않더라도, 나머지 2문제
에 대해선 개발자가 기존에 나와 있는 시스템을 
가지고 더 좋고 더 쉽게끔 개선시킨다면 충분히 
해결할 수 있는 문제라고 생각 된다. 기존에 나와 
있는 시스템은 오로지 사용자들의 지갑 사정을 
배제한 시스템이라고 할 수 있다. 차량에 장비를 
설치하는 문제부터 시작하여 장비를 설치한 후, 

장비를 세팅해야 하는 다소 복잡한 과정이 뒤따
르기 때문이다. 장비 세팅을 간소화 시킨다면 고
가의 인건비 문제를 해결할 수 있다고 본다.

본 논문에서 제안하는 AVM(Around-View 

Monitoring) 시스템은 앞서 말한 세 가지의 문제
점 중 고가의 장비, 불편한 세팅 과정 이 두 가지 
문제를 최소화 시킨 시스템이다. 우선 첫 번째, 

저렴한 USB 장치와 후방카메라를 이용하여 구매 
비용이 많이 발생하는 문제를 해결 하였다. 그리
고 두 번째 불편한 세팅 과정을 고려하여 최대한 
세팅이 용이하도록 개발 하였다. 이 두 가지 요인
들만 해결하더라도 소비자들은 저렴한 가격으로 
이 시스템을 손쉽게 설치할 수 있고 판매자는 저
렴한 가격으로 인하여 시장경제 활성화에 큰 기
여를 할 것이라고 예상 된다. 이 시스템으로 인하
여 자동차 시장에 큰 기여를 하였으면 한다.

Ⅱ. 관련연구

본 논문에서 제시한 AVM(Around-View 

Monitoring)시스템은 3가지의 핵심 기술과 저렴
한 장비만 있으면 된다. 3가지 핵심 기술 중엔 
160°이상의 화각을 제공하는 카메라의 왜곡 현상
을 보정 시키는 왜곡 보정 기술과 카메라에서 화
면에 보여주는 영상을 2D에서 3D로 변환 시키는 
호모그래피 알고리즘, 4개의 영상을 하나의 화면
에 보여주도록 정합하는 영상정합 알고리즘 이 
필요로 하다. 이러한 알고리즘들은 영상처리 라이
브러리인 OpenCV를 이용하여야지 적용 가능하
다.

AVM(Around-View Monitoring)시스템에서 제
일 먼저 적용되는 알고리즘은 왜곡 보정 알고리

즘이다. 왜곡 보정이 필요로 하는 이유는 카메라
가 신속하게 영상을 생성하려면 좀 더 넓은 영역
을 통하여 빛을 모아주어야 하며 이 빛이 투영점
에 수렴하도록 굴절 시켜야 한다. 이러한 작업을 
수행하기 위해서 일반적으로 렌즈를 사용하게 된
다. 렌즈는 한꺼번에 많은 빛을 모아줌으로써 빠
른 영상을 획득할 수 있게 되지만 왜곡이 발생하
게 되는 문제점이 있다.[2] 영상의 중심에서 점점 
멀어질수록 영상이 휘어지는 현상이 발생하는데 
이러한 현상을 왜곡이라고 부른다. 그림1은 왜곡 
현상을 바로 잡기 위해 체스판 무늬를 가진 패턴
을 사용한다. 패턴이 필요한 이유는 바닥에 설치
하여 영상의 좌표를 정확하게 구해주는 역할을 
해주기 때문에 필요하다. 이 역할을 해주기 위해 
그림1에서 보이는것과 같이 일곱가지 색깔의 선
이 그여서 보여지는 칼리브레이션 기법이 들어가
게 된다.[3]

 

 
그림 1. 좌표를 구하기 위한 칼리브레이션 

기법

그림 2. 왜곡보정 전, 후 영상

두 번째로 호모그래피 기법이 들어가게 되는데 
이 기법이 AVM(Around-View Monitoring)시스
템에서 제일 어렵고 힘든 개발 부분이라고 할 수 
있다. 앞서 말했듯이 호모그래피 기법에 패턴이 
필요하다고 했는데 패턴을 이용하여 영상의 각각
의 좌표를 구해야지 2D에서 3D영상으로 변환할 
수 있다. 그림3은 영상을 호모그래피 알고리즘을 
이용하여 바꾼 영상이다.[4] 

기존에 시스템은 패턴을 이용하여 구했던 좌표
를 사용하여 왜곡 보정을 한 후 다시 또 패턴을 
이용하여 호모그래피 알고리즘에 들어갈 좌표를 
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구하는 번거로운 방법을 사용한다. 이러한 이유는 
AVM(Around-View Monitoring)시스템이 운전에 
사용되는 시스템이기에 사용자의 안전을 위해서 
정확성을 높이기 위함이다. 하지만 이런 번거로운 
작업이 이 시스템의 세팅 비용을 높이는 문제점
이기도 하다. 그러하여 세팅 비용도 낮추기 위해 
한번 구했던 좌표를 다시 또 구하지 않고 재사용
하는 방법을 채택하였다. 물론 정확성 문제도 같
이 개선하였다. 

그림 3. 영상을 2D에서 3D로 바꾼 영상

마지막으로 4개의 영상 모두를 왜곡 보정과 호
모그래피 작업을 시행한 후 하나의 영상으로 합
치기 위해 영상정합 알고리즘 기법을 사용한다. 

영상 정합(image registration)은 이와 같은 서로 
다른 영상을 변형하여 하나의 좌표계에 나타내는 
처리기법이다.[5] 그림 4에서처럼 하나의 영상 안
에 4개의 영상과 차량의 이미지를 넣기 위해 사
용된다.[6]

그림 4. 영상정합 알고리즘을 이용하여 

4개의 영상을 합친 영상

이번 연구의 중점은 기존의 AVM 시스템보다 
얼마나 더 정확하고 저렴하게 개발하여 소비자들
이 쉽게 접할 수 있도록 하는 것이 중점이라고 
볼 수 있을 것이다.

Ⅲ. 시스템 구조 및 설계
3.1 시스템 구조

본 논문에서 설계를 하고자 제안한 AVM시스템
을 구현하기 위해선 4대의 카메라, 4대의 후방 카
메라, 데스크탑이 필요하다. 차량에 설치할 수 있
는 환경이 구축 된 상태에서 차량의 전, 후, 좌, 
우에 장착된 후방 카메라와 데스크톱간의 데이터 
송·수신을 한다. 영상이 차량안에 장착된 네비게
이션에 보여지면 AVM(Around-View Monitoring)시
스템의 알고리즘(왜곡 보정, 호모그래피, 영상정
합)을 적용시킨다. 이 모든 과정이 이루어져 사용
자들에게 기존에 나와 있는 시스템보다 더 저렴
하고 개선적인 AVM(Around-View Monitoring)시스
템을 제공하고자 한다.

그림 5. 시스템 구조

3.2 시스템 설계

이 시스템의 운영은 데스크탑과 후방 카메라 
연결의 성공으로부터 시작된다고 볼 수 있다. 데
스크탑과 후방 카메라가 연결을 성공하면 프로그
램 조작을 통해 4대의 후방 카메라와 접속을 시
도 한다. 유선 카메라이지만 접촉 불량의 이유로  
1대 또는 모든 카메라와의 접속을 실패할 수도 
있다. 그렇기 때문에 사전에 접촉이 제대로 되었
는지 꼼꼼히 확인해야 한다. 4대의 카메라에 연결
이 모두 성공하면 네비게이션 화면에 영상을 실
시간으로 송신하는 상태가 된다. 송신만 한다고 
정합된 영상을 바로 볼 수가 없다. 영상 4개 모두
가 출력이 제대로 된다면 영상처리 라이브러리인 
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OpenCV를 이용하여 제일 먼저 왜곡 보정 알고
리즘을 적용한다. 왜곡 보정이 되어야 영상이 중
심점에서 멀어질수록 휘어지는 현상이 없어지는 
평면으로 보이는 영상 4개가 출력이 된다. 그리고 
왜곡 보정 알고리즘을 적용하기 전에 구했던 좌
표를 이용하여 호모그래피 알고리즘을 적용 시킨
다. 2번째 알고리즘이 적용 되면 각각의 영상이 
2D에서 3D화면으로 변환되어 화면에 출력이 된
다. 마지막으로 영상정합 알고리즘을 이용하여 4

개의 분할 영상들을 하나로 합쳐 네비게이션 화
면에 하나로 보여 지게끔 한다. 이 과정들을 거쳐 
하나의 시스템으로 만들어 기존의 시스템보다 더 
저 저렴한 시스템을 사용자들에게 제공하고자 한
다.

그림 6. 시스템 설계

Ⅳ. 결  론

본 논문에서 후방 카메라와 USB 장치 기반의 
영상처리를 이용한 Around-View 시스템은 차량
에 4대의 후방 카메라를 장착하여 영상처리를 한 
후 정면에서 바라보는 영상을 통합시키는 시스템
이 아닌 수직에서 아래로 내려다보는 영상을 통
합시킨 시스템이다. 일반적인 영상이 아니라 영상
을 수정하여 보여주기 때문에 고난이도의 영상처
리 작업을 필요로 한다. 시중에 나와 있는 시스템
도 고난이도의 개발 작업과 세팅 환경 때문에 구
매 비용이 높은 편이다. 제일 먼저 비용을 낮추기 
위해 생각한 방법이 세팅 환경을 편하게 만들었
다. 반복적인 계산과 수행과정들을 한 번의 과정
만으로 해결할 수 있게끔 개발 하였다. 한 번의 
과정만으로 발생할 수 있는 정확성 문제도 독자
적인 알고리즘을 이용하여 해결하였다. 

이번 연구를 통하여 개발에 쓰인 소스 코드들
을 라이브러리로 만들어 추후에 이 시스템을 개
선시키거나 유사한 시스템을 개발할 개발자들을 
위해 제공할 계획이다. 그리고 더 나아가서 이 시
스템으로 인하여 운전자들의 안전성에 기여를 하

였으면 한다. 저렴한 비용으로 운전자들의 안전을 
보장할 수 있는 시스템이 되었으면 한다.

추후 이 시스템을 응용하여 운전자들에게 또 
다른 편리성과 안정성을 줄 수 있는 시스템을 개
발하고자 한다.
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