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Ⅰ. 서  론

알파고와 이세돌의 바둑 대결 이후 딥러닝 기
술이 생활 속 여러 분야로 퍼졌다. 본 연구에서 
주목한 것은 딥 러닝 기술을 바탕으로 한 ‘인지’ 

다. 이는 카메라만을 사용해서 높은 결과물을 얻
을 수 있기 때문에 비교적 저렴하고, 효율적이기 
때문이다. 딥 러닝의 인지 기술인 물체 검출 및 
인식을 사용하여 운전할 때 필요한 정보를 카메
라를 통해 받아들이고, 차선을 이탈하거나, 앞에 
어떤 물체가 있는지, 물체 때문에 주행이 불가능
한 상황이 아닌지 등의 정보를 프로그래밍으로 
나타난 결과 값으로 알려주면 좋을 것이다. 또한 
필요한 경우 사람을 대신해서 받아들인 정보로 
주행에 도움을 주게 된다면 편리할 것이다.

본 연구에서는 딥 러닝의 기술 중 하나인 물
체 검출 및 인식 알고리즘인 YOLO 를 적용한 

주행 보조 시스템을 제안한다. 이 시스템은 카메
라를 통해 영상을 취득하고 취득된 영상을 컴퓨
터에서 처리하여 결과를 아두이노에 전달하여 
모형 차를 제어한다. 이 시스템은 영상처리 기술
을 이용한 차선 검출 및 이탈 경고, YOLO를 이
용한 물체 검출 및 차량제어를 수행한다.

Ⅱ. 본  론

2.1. YOLO

YOLO는 CNN기반의 딥 러닝 알고리즘으로 
물체를 인식한 후 경계박스를 씌우고 물체의 클
래스를 경계박스의 색으로 나타낸다. YOLO는 
그림 1. 과 같이 왼쪽 입력영상을 7x7 그리드로 
나눈다. 그림 1.의 중간 위쪽 그림과 같이 각 그
리드 별로 크기가 일정하지 않은 경계박스를 2
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본 연구에서는 모형 자동차를 이용한 YOLO 운전 보조 시스템을 구현 하였다. YOLO는 최근에 잇
슈가 되고 있는 딥 러닝을 사용하는 물체 감지 및 인식 알고리즘입니다. 이 시스템은 카메라를 통해 
획득한 영상에 영상처리 기술을 적용하여 차선 이탈을 경고하고, YOLO를 이용하여 객체를 인식하며 
객체 유형 및 차량 사이의 거리에 따라 다양한 기능을 수행한다. 기존 물체 검출 및 인식 알고리즘 보
다 우수한 YOLO는 추가 장비 없이 주행 보조 시스템 성능을 향상시킨다. YOLO를 이용한 주행 보조 
시스템은 적은 비용으로 운전자의 안전성을 확보할 수 있을 것이다. 

ABSTRACT

In this study, we implement a YOLO driving assistance system using a model car. The YOLO is an object 

detection and recognition algorithm using deep running which is becoming an issue recently. The system alerts 

the lane departure by applying the image processing technology to the image acquired through the camera, 

recognizes the objects using the YOLO, and performs various functions according to the type of the object and 

the distance between the vehicle. the YOLO, which is superior to the existing object detection and recognition 

algorithm, improves the performance of the driving assist system without additional equipment. The driving 

assist system using the YOLO will ensure the safety of the driver with low cost.
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개씩 생성한다. 경계박스 안쪽에 어떤 오브젝트
가 있을 것 같다고 확신 할수록 경계박스를 굵
게 표시한다. 그 후 굵은 경계박스만 남기고 얇
은 경계박스를 지운다. 남은 후보 경계박스들을 
NMS(Nom- Macimal Suppression 비-최대값 억
제)알고리즘을 이용해 선별한다. 그림 1.의 중간 
아래쪽 그림과 같이 그리드별로 클래스에 해당
하는 경계박스의 색을 그림 1.의 오른쪽 그림 같
이 경계박스의 색으로 변경한다. 

그림 1. YOLO 입력과 출력영상에 대한 결과

그림 2. YOLO 네트워크 구성

그림 2.에서 마지막 출력이 7x7x30인 것은 각 
그리드별로 30가지의 정보를 출력한다는 것을 
의미한다. 각 그리드별 2개의 경계박스 x, y, 

width, height, confidence 10개와 나머지 20개는 
클래스의 확률을 의미한다. 앞에서 설명한 출력
을 NMS 알고리즘에 적용하여 클래스와 최종 경
계박스를 출력한다.

2.2. 차선 검출 및 이탈 경고
시스템은 차선 검출을 위해 차의 전방 영상을 

640*50 지정하여 가져온다. 먼저 잡음 제거를 위
해 모폴로지와 블러링 처리를 한다. 처리된 영상
을 Thresholding으로 이진화를 하고 모든 y값에 
대해 x축 방향으로 스캔하여 픽셀 값의 변화가 
있는 지점을 검출한다. 스캔 방식은 영상을 오른
쪽 영역과 왼쪽 영역으로 나누어 중심을 기준으
로 각 방향으로 스캔한다. 각 y축에서 검출된 모
든 지점들을 두 개씩 묶는다. 이때 모든 지점이 
한 번씩 묶이도록 한다. 묶인 2개의 지점을 이용
하여 직선의 방정식을 구한다. 직선을 구성한 2

개의 지점을 제외한 나머지 지점과의 거리를 구
해 일정 거리 이내인 지점을 카운트 한다. 모든 
직선에 대해 카운트를 수행한 후 가장 카운트가 

높은 직선을 차선으로 결정한다. 결정된 차선을 
이용하여 차선 이탈을 판단한다. 차선 이탈은 차 
전방 영상 내의 임의의 차 영역을 지정하고 차 
영역이 검출된 차선을 벗어날 경우 차선을 이탈
했다고 판단하고 경고를 주게 된다. 

2.3. YOLO를 이용한 물체 인식
시스템은 YOLO 알고리즘을 이용하여 물체를 

인식한 후 경고 및 정지 기능을 수행한다. 물체
인식은 사람, 사람 이외의 물체, 신호등 3가지로 
구분한다. 신호등을 제외한 물체 인식 영역은 전
체 영상을 대상을 수행하지 않고 일정 영역을 
지정하여 물체 인식을 한다. 지정된 영역 내부는 
10cm단위로 청색, 황색, 적색 3개의 영역으로 구
분했다. 청색 영역으로 들어오게 되면 물체 인식
을 시작하고 황색영역으로 들어오면 속도를 줄
이고 적색 영역에서는 차량을 정지하게 된다. 물
체와 차량의 거리는 검출된 물체의 경계박스의 
가장 하단과 차량간의 거리를 구한다. 또한 
YOLO를 사용하면 물체 종류를 알려준다. 물체
의 종류에 따라 사람인 경우 적색 LED로 신호
를 주고, 사람 이외의 물체인 경우는 녹색 LED

로 신호를 주게 된다. 신호등의 경우 신호등을 
인식 후 청색영역과 적색영역을 구분하여 신호 
인식을 한다. 청색일 경우 그대로 주행하고 적색
일 경우는 차량을 정지한다.

그림 3은 제안한 시스템의 순서도이다. 영상이 
입력되면 차선 검출을 수행하고 YOLO를 이용하
여 물체 별로 각 기능을 수행하게 된다. 영상이 
입력되는 동안 반복적으로 수행하게 된다. 

그림 3. 시스템 순서도 

Ⅲ. 실험 환경 및 실험 방법

3.1. 실험 환경
제안한 시스템은 모형 물체, 모형 차, 모델링된 

도로, 아두이노, 신호등으로 구성되어 있고 우분
투 16.04v 리눅스에서 실행된다. 모형 차는 그림 4
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의 오른쪽 사진과 같고 차량 제어를 위한 모터 2

개와 아두이노, 영상취득을 위한 카메라가 부착되
어있다. 모델링된 도로는 그림 4의 왼쪽 사진과 
같이 포맥스를 이용하여 길이 2m 폭 50cm로 제
작되었다. 아두이노는 컴퓨터와 유선 연결되어 있
고, 컴퓨터에서 신호를 받아 모형 차를 제어한다. 

신호등은 황색을 제외한 적색과 녹색으로 구성되
어 있고 아두이노를 이용하여 자동으로 신호가 
바뀌게 설정했다. 컴퓨터 사용환경을 리눅스로 선
택한 것은 YOLO의 동작이 윈도우보다 리눅스에
서 원활하게 실행되기 때문이다.

 

그림 4. 모형 차량과 도로 모델링

3.2. 실험 방법 
모델링된 도로와 모형 차량, 모형 물체들을 가

지고 실험을 진행한다. 도로위에 모형차를 올려
놓고 주행을 하면서 제안된 알고리즘을 테스트
한다. 물체 인식의 경우 모형 차의 주행방향에 
물체를 올려놓고 결과를 확인한다. 아두이노를 
이용하여 차량의 속도를 제어한다. 

Ⅳ. 실험 결과

4.1. 차선 검출 및 이탈 경고
차 전방 영상과 차선 검출결과를 그림 5에 나

타낸 것이다. 왼쪽 사진은 차선 검출 결과를 직
선으로 표시한 것이고 오른쪽 사진은 차선 검출
을 위한 잡음이 제거된 이진 영상이다. 왼쪽 사
진에서 아래쪽 3점은 차 영역을 표시한 점이다. 

이 영역이 양 옆의 직선을 벗어나게 되는 경우 
이탈 경고를 주게 된다. 실험 결과 모델링된 도
로에서 빛의 반사에 의해 잡음이 생겨나지만 전
처리 과정을 거쳐 잡음을 충분히 제거하면 차선 
이탈 경고 기능이 잘 수행 된다. 

 

그림 5. 차선 검출 결과

4.2. YOLO를 이용한 물체 인식
그림 6에서 외곽 쪽 가장 큰 박스는 물체 검

출 영역을 표시하고 위쪽부터 청색(1), 황색(2), 

적색(3)선을 표시한 것이다. 박스 내로 들어왔을 
때부터 물체 인식을 시작한다. 실험 결과 지정된 
영역 외에서는 물체 검출을 하지 않고 사람과 
사람이외의 물체를 구분하여 인식한다. 물체의 
종류에 맞게 LED가 점등된다. 황색선 안에 들어
왔을 때 속도 감소는 잘 수행 되지 않았다. 모터
가 영상보다 느리게 동작되기 때문에 속도 감소 
기능이 수행되기 전에 적색 영역으로 물체가 들
어가 모형차가 정지한다. 이 이유는 아두이노와 
컴퓨터간의 통신부분에서 영향을 받기 때문이다. 

그림 7은 신호등 인식 결과를 나타낸다. 신호
등은 아두이노를 이용하여 자체 제작한 모형 신
호등이다. 신호의 구분은 적색과 녹색 두 가지로 
하였고 영상 전체에서 신호등을 검출한다. 실험 
결과 먼 거리의 신호등은 검출이 잘 되지 않았
다. 신호등이 검출되면 신호의 구분은 정확하게 
수행하고 모형차가 알맞은 동작을 수행했다.

 

그림 6. 물체 인식과 물체 인식 영역 

그림 7. 신호등 인식 결과

Ⅴ. 결  론

제안한 시스템은 모형 차를 이용하여 모델링
된 도로에서 테스트를 하였다. 실제 차와 도로에
서 발생하는 외부요인을 최대한 차단하고 테스
트를 진행 하였기 때문에 실제상황에서 동작 한
다면 성능이 저하될 가능성이 있다. 하지만 실제
상황에서도 충분한 테스트를 거쳐 시스템을 수
정한다면 높은 결과를 얻어 낼 수 있을 것이다. 

이 시스템은 다른 외부 장비 없이 단순히 카메
라와 컴퓨터, 딥 러닝을 사용하여 동작하기 때문
에 낮은 비용으로 높은 성능을 기대할 수 있다. 



- 674 -

참고문헌

[1] Joseph Redmon, Santosh Divvalay, Ross 

Girshick, Ali Farhadiy, “You Only Look Once: 

Unified, Real-Time Object Detection” The IEEE 

Conference on Computer Vision and Pattern 

Recognitio, Vol. 5, pp. 779-788, 2016. 

[2] https://pjreddie.com/darknet/yolo

[3] 김동근, “C++ OpenCV 프로그래밍”, 서울, 가

메 출판사, 2015 

 




