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● 요   약 ●  

본 논문에서는 자동차 블랙박스를 사용하여 촬영된 비디오에서 자동차 사고 발생 여부를 판단하는 방법을 

제안한다. 제안한 방법은 우선 객체 추적 과정에서 구한 조감도 좌표를 사용하여 각 차량 사이의 거리에 기반을 

두고 교통사고 여부를 판단한다. 그런데 거리만을 사용하여 사고 여부를 판단하는 경우 자동차가 밀집된 주·정

차 환경에서는 오검출의 확률이 높아질 수 있다. 이를 위해 각 차량에 대한 움직임 벡터를 계산하고 벡터 간의 

정보(사잇각과 크기 등)를 사용하여 차량의 주·정차 여부를 판단한 후 사고 검출 대상에서 배제할 수 있도록 

한다. 주·정차 판단 여부를 통해 사고 검출의 정확도를 향상할 수 있는 것을 실험적으로 확인하였다.

키워드: 교통사고검출 (Traffic Accident Detection), 움직임 추적 (Motion Tracking), 

조감도 (Bird‘s-Eye View)
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I. Introduction

전 세계적으로 자율주행 자동차 개발에 힘쓰고 있다. 자율주행 

자동차 대중화를 위해서는 많은 문제가 해결되어야 하는데, 기술적 

요인과 보안 문제 외에도 교통사고 등 돌발 상황에 대처할 수 있는 

능력이 필요하다. 많은 연구에서는 CCTV 등 고정 카메라를 사용한 

교통사고 검출 시스템[1, 2, 3]을 제안한다. 하지만, 이러한 기존의 

연구를 자율주행 자동차에서 사용하기엔 문제가 있다. 본 연구에서는 

차량용 블랙박스에서 촬영한 비디오 분석을 통해 교통사고를 검출하는 

방법을 제안한다.

II. Related Works

대부분의 교통사고 검출은 CCTV와 같이 고정된 카메라를 사용한

다. Wang은 차량궤적과 차선경계선을 검출하고 둘 사이의 위치 

관계로 사고를 판단하였다[1]. Parsa은 LSTM과 GRU를 활용하여 

교통사고를 탐지하였다[2]. Ravindran은 고속도로에 설치된 감시 

카메라 영상으로부터 파손 차량을 탐지하여 사고를 탐지하였다[3].

III. The Proposed Scheme

1. Detection of Traffic Accidents

1.1 조감도 좌표를 이용한 사고 여부 판단

조감도란, 새가 하늘에서 내려다보듯 땅의 상태를 표현한 지도를 

말한다. 본 논문에서는 블랙박스 영상으로부터 얻어온 각 객체의 

조감도 상 중심 좌표 사이 거리 계산한다[4]. 계산된 거리가 임계거리 

이하의 경우 사고라고 판단한다. 

1.2 주·정차 차량 검출

거리 정보만을 이용하여 교통사고를 검출할 시, 자동차가 밀집된 

주·정차 환경에서 오검출되는 문제가 자주 발생한다. 이를 해결하기 

위해 자동차별 궤적 정보를 활용한다[4]. CenterTrack[4]에서는 새로

운 객체뿐만 아니라 잠시 사라졌던 객체에 대해서도 새로운 식별번호

가 부여되기 때문에  프레임동안 등장하지 않는 차량들은 

목록에서 제거한다.
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차량 식별번호별로 초기  개의 프레임의 정보를 사용하여 각 

차량의 중심 좌표를 계산하며 이후 프레임을 사용하여 계속 그 중심 

좌표를 갱신한다.

좌표들의 정보를 가지고 벡터를 구하는데,  프레임간의 좌표 

정보를 절반으로 나누어 [0, )의 좌표의 평균 과, [, 

)의 좌표의 평균 에 대하여    으로 벡터를 계산

하여 차량에 대한 움직임 벡터를 생성한다. 두 객체의 벡터를  

라 하면,     의 조건을 만족하고,  의 

사잇각 에 대하여,  의 조건을 만족하는 경우 주·정차 

차량으로 분류한다.

2. Experiment

본 실험에서는 fps가 30인 영상에 대하여,  = 20, 

 = 100,  = 10,  = 70,  = 10으로 

실험을 진행하였다. 벡터 정보가 있는 경우에, 차량이 주·정차한 

상황에서 사고라고 검출하지 않았고 사고가 난 경우 대부분을 검출하

였다. 를 변화해 가며 실험을 한 결과 70일 때가 가장 성능이 

높았다 [표 1]. 하지만 벡터 정보를 제거한 경우 [표 2], 주·정차해 

있는 차량의 대부분을 사고라 검출하였고, 차량 사이의 거리가 가까운 

상태로 주행하는 차량들에 대하여 사고라고 표시되어 오검출한 경우가 

많았다.

50 60 70 80 90

Precision 72.8 72.1 71.6 56.3 51.7

Recall 51.2 60.4 67.9 69.2 74.6

F1 Score 60.1 65.8 69.7 62.1 61.1

Table 1.  값 별 성능평가 (단위 : %)

50 60 70 80 90

Precision 54.2 49.1 45.6 34.7 31.4

Recall 33.3 41.4 49.2 51.0 52.4

F1 Score 41.3 44.9 47.3 41.3 39.3

Table 2. 벡터를 미사용한 성능평가 (단위 : %)

IV. Conclusions

조감도에서 거리 정보만으로 사고를 검출하기에는 주·정차해 있는 

차량들이 밀집한 경우에 사고로 검출할 수밖에 없다. 따라서 본 논문에

서는 검출된 차량의 움직임 정보에 따른 벡터를 이용하여 벡터의 

크기와 객체 간의 각도 정보로 이러한 부분을 배제하여 성능을 향상시

켰다. 하지만, 거리와 벡터 만으로는 정확하게 평가하는 것에 한계가 

있다. 또한, 관측자의 시점이 계속 이동하므로 정지해 있는 차량의 

궤적이 이동하는 것처럼 된다. 이러한 경우를 해결하기 위하여 다른 

방법으로 연구해볼 필요가 있다.
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