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요  약

차선인식을 수행하기 위하여 영상의 에지검출은 필수적인 전처리 과정이다. 이러한 에지를 검출하
기 위하여 여러 연구가 진행되고 있으며, 기존의 에지검출 방법에는 소벨(Sobel), 프리윗(Prewitt), 로
버츠(Roberts) 방법 등이 있다. 이와 같은 방법들은 화소 분포 등에 관계 없이 전체 화소에 동일한 
가중치를 적용하여 처리하므로 다소 미흡한 에지검출 결과를 나타낸다. 따라서 본 논문에서는 영상
의 화소 분포 형태를 고려하여 차선인식에 적합한 가중치로 에지를 검출하는 알고리즘을 제안하였
다.

ABSTRACT

Edge detection of image for performing the road lane recognition is an essential preprocessing. Various 

studies are being performed in order to detect such edge and there are conventional edge detection methods 

such as Sobel, Prewitt and Roberts. Such methods regardless of pixel distribution are processed by applying 

the same weighted value to the entire pixels and show a somewhat insufficient edge detection results. 

Therefore, this paper has proposed an algorithm that detects the edge using the suitable weighted value for 

the road lane recognition considering the pixel distribution shape of the image. 
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Ⅰ. 서  론

에지는 영상의 특징을 분석하기 위한 중요한 
요소에 해당하는 물체의 크기, 위치, 모양 그리고 
질감 등의 정보를 포함하고 있다. 차선 인식, 물
체 검출, 영상 분할, 물체 인식 등과 같이 여러 
분야에서 이러한 에지 정보를 이용하고 있으며, 

효과적으로 에지를 검출하기 위한 많은 연구들이 
영상처리 및 컴퓨터 비전 분야에서 활발하게 진
행되어 왔다[1]. 에지검출은 영상 처리 및 영상 
해석 시스템 등에서 필수불가결한 중요한 단계이
다. 에지 화소 위치를 정확하게 검출하는 것은 컴
퓨터 비전 시스템이나 여러 영상 처리 응용 분야

의 분할 및 인식 과정에서 중요하다[2-3].

일반적으로 널리 알려진 기존의 에지검출 방법
은 Sobel, Prewitt, Roberts, Laplacian 방법 등이 
있다[4]. 이러한 방법들은 고정된 가중치 마스크
를 이용하여 이해하기가 쉬우며, 구현이 간단한 
장점을 가진다. 그러나 이러한 방법들은 영상 전
역에서 화소의 분포 또는 위치에 관계없이 에지
를 검출하므로 다소 미흡한 에지검출 결과를 나
타낸다.

따라서 본 논문은 차량 전방을 촬영한 영상에
서 화소의 절대 위치에 따라 각각 다른 가중치 
마스크를 적용하여 처리하는 알고리즘을 제안하
였다. 제안한 알고리즘의 성능을 확인하기 위하여 
기존의 에지검출 방법들과 시뮬레이션하여 비교
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하였다.

Ⅱ. 제안한 방법

기존의 에지검출 방법들은 고정된 가중치 마스
크를 이용하여 에지를 검출한다. 이에 따라 
Sobel, Prewitt 방법의 경우 수평, 수직방향의 에
지 검출에 용이하고, Roberts 방법의 경우 대각선 
방향으로의 에지 검출에 용이하지만, 두 방향을 
모두 만족시키기는 어려우며, 절대 위치에 따른 
에지검출 결과의 차이가 발생한다. 이러한 문제점
을 보완하기 위해서 본 논문에서는 입력 영상에
서 화소의 절대 위치에 따라 각각 다른 가중치 
마스크를 적용하여 화소값들의 분포 등을 고려하
여 최종 에지를 구한다.

그림 1은 영상에 적용하는 마스크이다.

M1 M2 M3

M4 M5 M6

M7 M8 M9

Fig. 1. Mask.

여기서 는 마스크의 중심 화소이며, 영상에

서   위치의 화소이다.
그리고 다음의 가중치 마스크들을 영상 내의  

 화소 위치에 따라 적용한다.

-1 -1 -1

2 2 2

-1 -1 -1

(a) 

-4 -3 -1

-3 2 3

-1 3 4  

-1 3 4

-3 2 3

-4 -3 -1

(b)            (c) 

Fig. 2. Weighted masks.

제안한 알고리즘은 영상 내의 화소 위치에 따
라 그림 2의 가중치 마스크를 적용하여 입력 영
상으로부터 에지를 검출하며, 그 과정을 그림 3에
서 나타내었다.
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Fig. 3. Flow chart of proposed algorithm.

여기서 은 영상의 세로, 는 영상의 가로 크
기를 나타낸다. 그리고 는 최종 가중치 마스크
를 의미하며, 최종적으로 입력 영상 과 화소의 
절대 위치에 따라 선택된 가중치 마스크 와 컨
볼루션하며 처리하며, 최종 에지 검출 결과는 식 
(1)과 같다.

   





 



 (1)

여기서  는  ×  마스크의 화소 인덱스이다.

Ⅲ. 시뮬레이션 및 결과

제안한 알고리즘의 에지검출 성능을 확인하기 
위하여, 기존의 에지 검출 방법들과 제안한 알고
리즘을 비교하였다. 비교를 위해, 차량용 블랙박
스로 촬영한 영상을 512×512 크기로 조정한 영
상으로 시뮬레이션하여 비교하였다.

그림 4는 시험 영상이며, 8비트 그레이 영상이
다. 그리고 그림 5는 시뮬레이션 결과이다.

Fig. 4. Test image.
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(a) Sobel

(b) Prewitt

(c) Roberts

(d) Proposed algorithm

Fig. 5. Simulation result.

그림 5에서 (a)는 Sobel, (b)는 Prewitt, (c)는 
Roberts, (d)는 제안한 알고리즘으로 처리한 결과
이다. Sobel 방법으로 처리한 결과는 차선이 위치
한 영역 이외의 영역에서 우수한 에지 검출 특성
을 나타내었으며, 좌측 차선 영역에서 에지 검출 
특성이 다소 미흡하였다. Prewitt 방법은 차선 영
역의 에지검출이 미흡하였으며, 차선 이외의 영역
에서 비교적 에지검출 특성이 우수하였다. 

Roberts 방법은 차선 영역에서의 에지 검출 특성
이 미흡하였다. 그리고 제안한 알고리즘은 관심 
영역인 차선 영역에서 우수한 에지 검출 특성을 
나타내었으며, 이외의 영역에서 다소 미흡한 에지
검출 특성을 나타내었다.

Ⅳ. 결  론

본 논문에서는 화소의 절대 위치를 고려한 가
중치 마스크를 적용하여 차선 인식에 적합한 에
지를 검출 알고리즘을 제안하였다. 그리고 제안한 
알고리즘의 성능을 확인하기 위하여, 차량용 블랙
박스로 촬영한 영상을 이용하여 기존의 방법과 
제안한 알고리즘을 비교하였다.

 시뮬레이션 결과, 제안한 알고리즘은 기존의 
에지 검출 방법에 비해 차선 영역의 에지를 두드
러지게 검출하여 우수한 에지검출 성능을 나타내
었다. 

따라서, 제안한 알고리즘은 차선 인식 시스템
에 적용될 경우 우수한 차선 인식 검출 결과를 
나타낼 것으로 사료된다.
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