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V-ROI를 이용한 고효율 실시간 차선 인식

알고리즘

Efficient Real-time Lane Detection Algorithm Using V-ROI
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Abstract

Information technology improves convenience, safety, and performance of automobiles. Recently, a lot of

algorithms are studied to provide safety and environment information for driving, and lane detection algorithm is

one of them. In this paper, we propose a lane detection algorithm that reduces the amount of calculation by

reducing region of interest (ROI) after preprocessing. The proposed algorithm reduces the area of ROI a lot by

determining the candidate regions near lane boundaries as V-ROI so that the amount of calculation is reduced. In

addition, the amount of calculation can be maintained almost the same regardless of the resolutions of the input

images by compressing the images since the lane detection algorithm does not require high resolution. The

proposed algorithm is implemented using C++ and OpenCV library and is verified to work at 30 fps for realtime

operation.

요 약

자동차가 IT 기술과 융합되면서 편의성과 안전성 그리고 성능이 좋아지고 있다. 이와 관련하여 최근 자동차의 주

행시 안전 및 주변 환경과 관련된 정보를 제공하기 위한 많은 알고리즘이 연구되고 있으며 차선 인식 또한 그 중

하나이다. 본 논문에서는 입력된 영상에서 차선 경계선을 인식한 뒤 ROI를 경계선 주변으로 제한하여 연산량을

줄이는 알고리즘을 제안한다. 제안된 알고리즘에서는 선처리 과정을 통해 차선 경계선으로 추정되는 영역의 주변

만을 ROI로 지정하는 V-ROI를 이용하여 연산 영역을 줄이고 이를 통해 연산량과 연산 시간을 줄인다. 또한 차선

인식의 경우 고해상도의 영상이 필요하지 않으므로 입력 영상을 축소하여 차선 인식 알고리즘을 적용하는 방법을

통하여 영상의 해상도에 관계없이 연산량을 비슷하게 유지할 수 있다. 제안한 알고리즘을 C++와 OpenCV 라이브

러리를 이용하여 구현하였으며 초당 30 프레임 이상을 처리하는 실시간 동작을 확인하였다.
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Ⅰ. 서론

자동차에 IT 기술이 접목되어 지능형 자동차 개발

이 활성화되고 있고 이에 따라 자동차의 편의성과 안

전성 그리고 성능이 크게 개선되고 있고 이를 위한

연구 또한 활발히 진행되고 있다. 이러한 연구는 자

동차 주행과 관련하여 성능 및 안전성을 개선하는 연

구와 차량의 상태 및 주변 환경 등의 정보를 제공하

여 편의성과 안전성을 높이는 분야로 나누어지는데

후자의 경우 카메라를 통한 영상을 분석하여 주변 상
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황을 인식하는 연구가 중요한 부분을 차지한다.

그중 하나인 차선 인식은 차선에서 차량의 위치

와 방향을 추정하는데 이용 가능하다. 이를 이용하여

자동차 전용도로 등에서 차량의 차선 이탈을 감지하

여 운전자에게 알려주고 모든 주행 상황에서 차선을

인식하여 자동 운전 시스템에서 차량이 차선을 이탈

하지 않고 주행하기 위한 정보를 제공한다[1-9]. 또한

다른 차량의 위치와 장애물에 대한 정보를 제공하여

장애물 회피 시스템에서도 이용될 수 있다. 차선 인

식을 위해 카메라, 선 인식 센서, 레이저 탐지, GPS

등의 다양한 센서를 이용한 방법이 연구되었는데 이

중에서 카메라를 이용한 방식이 가장 광범위하게 특

정 조건에 구애받지 않고 사용 가능하다[2]. 카메라를

이용한 영상 인식 방식은 선 인식이나 레이저 탐지

방식처럼 차량 외부 또는 도로에 별도의 장치를 필요

로 하지 않고 GPS 신호를 이용하는 방식이 요구하는

축적된 지도 정보 등이 없어도 정확한 위치 정보를

제공할 수 있다.

영상 인식을 기반으로 한 차선 인식 알고리즘에서

입력된 영상으로부터 차선 경계선 추출은 가장 핵심

적인 동작으로 차량이 차선 안에서 좌우로 조금씩 움

직이고 차선도 항상 직선을 유지하지는 않아 하나의

특징 추출로는 인식이 어렵다. 따라서 적절한 임계치

설정, 가장자리 탐지와 선 탐지 등의 방법을 통해 실

시간으로 이루어진다. 패턴의 가장자리를 인식하는

방법은 차선 경계선처럼 두꺼운 분할선 인식에 적합

하고 야간 주행을 돕기 위한 반사판에 의한 영향을

보상하는 데도 이용 가능하다[2]. 차선 인식을 위해

Xu Zhe[3] 등은 Canny 방식과 Progressive

Probabilistic Hough Transform(PPHT)을 사용했고

S. Zhou[4] 등은 기하학적 모델과 Gabor 필터를 이

용한 방식을 사용하였다. C. Jung[5] 등은 가장자리

탐지와 최소 제곱 각 예측 (least squares angular

estimation), 그리고 Hough 변환(Hough Transform)

을 사용하여 차선을 인식하였다. 실험 결과에 따르면

대체로 차선을 잘 인식하나 도로의 그늘진 곳이나 간

섭이 있는 경우에는 문제가 있다.

고속도로의 중간 차선은 매우 환경이 좋은 편이지

만 가장자리 차선이나 도심의 시가지 등 도로 환경이

매우 복잡한 경우에는 관심 영역(Region of Interest,

ROI)의 선택이 차선 인식에 중요한 요소로 작용한다.

ROI의 선택은 인식율과 인식 성능 모두에 중요한 영

향을 미친다. Xe Zhu 등은 ROI를 설치된 카메라의

높이와 피치 각에 따라 설정하였는데 가로로 가운데

의 1/3 또는 1/2의 영역을 선택하였다[3]. 선택된 영

역은 직사각형 모양으로 프레임 간에 변경이 안 되어

고정된 영역을 가리키게 된다. V. Gaikwad 등은 카

메라 입력 영상의 아래 부분을 ROI로 선택하였는데

이를 다시 오른쪽과 왼쪽 영역으로 나누었다[6]. S.

Zhou 등은 카메라와 도로 좌표의 관계에 따라 영상

을 분할하였다[4]. 차량 앞의 도로는 10m를 기준으로

가까운 영역과 먼 영역으로 나누어 가까운 영역에 대

해서만 차선 인식 알고리즘을 적용하였다. 이 경우도

ROI는 고정된 영역으로 선택된다.

기존의 차선 인식 알고리즘의 문제점 중 하나는 차

선 인식률에만 집중하여 인식 시간에는 큰 관심을 보

이지 않았다는 것이다. 따라서 인식 시간에 대한 언

급이 없거나 실시간성을 보장하지 못하는 경우가 대

부분이다.

본 논문에서는 ROI 영역을 줄여 연산량을 줄이는

차선 인식 알고리즘을 제안한다. 제안한 알고리즘에

서는 입력된 영상에 대해 선처리(preprocessing) 과정

을 통해 영상을 압축하여 이미지 크기를 줄이고 차선

경계선 후보를 선택하여 경계선의 기울기에서 일정한

값만큼 크고 작은 기울기를 갖는 두 개의 직선을 이

용하여 그 내부만을 적응적으로 V-ROI로 지정하는

방법을 통해 기존에 비해 연산량을 줄이면서 입력 영

상의 해상도에 관계없이 거의 일정한 연산량을 유지

하여 고해상도 영상에서도 성능이 저하되지 않는다.

제안한 알고리즘을 이용하면 하드웨어 가속기의 도움

이 없이도 실시간 차선 인식이 가능하다. 제안한 알

고리즘을 적용하고 OpenCV 라이브러리를 이용하여

윈도우즈 환경에서 차선 인식 소프트웨어를 구현하였

으며 노트북에서 실시간 동작함을 확인하였다.

Ⅱ. 직사각형 ROI 방식의 차선인식

제안하는 V-ROI 영역을 설정하기 위해서는 차선

경계선의 기울기를 알아야 하는데 첫 번째 프레임을

처리할 때는 이 기울기를 알 수 없으므로 직사각형

(Rectangular) ROI 방식을 통해 기울기를 구하는

V-ROI 초기화 작업이 필요하다. II 절에서는 직사각

형 ROI를 이용하여 차선 경계선을 인식하는 방법을

설명한다. ROI 영역을 제외하고는 V-ROI를 이용한

방식에서도 동일한 알고리즘이 이용된다. 직사각형

ROI 방식은 V-ROI 영역에서 차선이 사라져 초기화

할 때도 필요하다.

차선 인식 알고리즘에는 다음과 같은 가정이 포함

되어 있다.

1) 도로와 차선 텍스쳐는 일정하다 (consistent).

2) 도로와 차선의 폭은 국지적으로 일정하다.

3) 도로는 편평하거나 높낮이 차이가 있을 경우에

는 정해진 모델을 따른다.
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직사각형 ROI를 적용한 방식은 기존에 발표된 방식

을 조합하였다. 즉, 카메라의 위치에 따라 전체 영상

의 1/2에 해당하는 고정적인 부분을 ROI로 설정하고

선처리 과정을 거친 뒤, ROI를 좌우로 나누어 좌우의

차선 경계선에 대해 차선인식을 실행한다. 그림 1(a)

에 나타난 영상에서는 앞차와 내차 사이의 도로상의

차선을 인식하기 위해 그림 1(b)와 같이 세로축에서

위에서 1/3 지점부터 아래 1/2의 영역을 ROI로 설정

하였다.

ROI가 설정되면 해당 영역에 대해 그림 1(c)와 같

이 무채색(grayscale)으로 변환한다. 이는 일반적으로

차선 경계선을 찾을 경우 배경보다 밝은 색을 인식하

여 처리하므로 색채는 필요 없기 때문이다. 무채색

영상은 다시 이진화 영상으로 변환하는데 이 때 임계

값에 따라 결과가 큰 차이를 보인다. 임계값은 날씨

와 도로상태, 시간대 등에 따라 달라지는데 상수값을

쓰게 되면 좋을 결과를 얻기 어렵다. 본 알고리즘에

서는 픽셀값의 평균과 분산을 이용하는 방식과 Otsu

임계값[10] 결정 방식을 개선한 방식을 상황에 따라

적용하도록 하였다. Otsu 임계값 결정 방식과 이를

개선한 방식이 평균과 분산을 이용하는 방식에 비해

상대적으로 연산량이 많기는 하지만 임계값 결정 단

계가 다른 연산 단계에 비해 단순하므로 전체 연산

시간에는 큰 영향을 미치지 않는다. 제안한 방식을

이용하면 임계값이 영상에 따라 적절한 값으로 변하

므로 영상의 상태에 따른 영향을 최소화할 수 있다.

또한 이 단계에서 그늘이나 가드레일 등에 의한 영향

도 최소화할 수 있다.

그러나 영상의 상태와 환경에 따라 이러한 영향을

완벽히 제거하지 못하는 경우가 발생한다. 그림 1(d)

에서는 점 잡음과 가드레일에 의한 대시선이 나타난

것을 볼 수 있다. 양쪽으로 흰 차선 경계선이 있는

경우는 임계값 조절로 대시선 제거가 가능하지만 노

란선이 있는 경우에는 무채색 변환 후 노란색의 밝기

가 흰색보다 약하므로 이를 보존하기 위해서는 임계

값을 낮추어야 하고 이에 따라 비슷한 밝기를 갖는

가드레일의 대시선이 사라지지 않는다. 이외에도 밝

은 작은 물체들이 있을 수 있으므로 이를 제거하는

단계가 필요하다. 일반적으로 차선 경계선의 수직성

분은 이러한 잡음보다 크므로 적절한 크기의 오프닝

(opening) 처리를 통해 제거하였다. 그림 1(e)의 예에

서는 2x5 크기의 직사각형 구성요소를 적용한 오프닝

처리를 통해 잡음을 제거하였다.

마지막으로 남은 차선 경계선에 대해 Canny 가장

자리 탐지 방법을 이용하여 가장자리 선을 탐지한다.

그림 1(f)에 나타난 바와 같이 매우 우수한 가장자리

탐지 방법 중 하나로 알려진 Canny 가장자리 탐지방

   (a) Original image (b) Rectangular ROI   

 

  (c) Grayscale image (d) Threshold result

  

   (e) Opening result (f) Edge detection

Fig. 1. Lane detection procedure in rectangular ROI

그림 1. 직사각형 ROI 방식의 차선인식 과정

법을 이용하면 한 픽셀 두께를 갖는 가장자리 선을

생성할 수 있다[7]. 최종 영상은 좌우 두 경계선에 대

해 새로운 두 개의 ROI를 설정한다. 왼쪽의 ROI와

오른쪽의 ROI에 대해 적절한 각도를 갖는 선을 찾아

차선 경계선으로 설정한다. 그리고 그 외의 선들은

모두 제거한다.

차선의 위치는 Hough 변환을 이용하여 차선 경계

선을 직선에 맞추어 결정한다[1-6]. 차선 경계선의 직

선의 식은 다음과 같이 결정되고 와 는 직선 모델

에 맞도록 결정된다[1].

 cos   sin   (1)

본 알고리즘에서는 평균값을 구해 차선의 안쪽과 바

깥쪽 가장자리에 있는 가장 강한 선을 선택하였다.

Ⅲ. V-ROI 방식의 차선 인식

직사각형 ROI 방식을 이용하여 차선을 인식할 경

우 잡음이나 잘못된 선들이 탐지되어 추가적인 처리

연산이 필요하고 차선을 잘못 인식하는 경우도 발생

한다. 이러한 문제를 해결하기 위해 ROI 결정 방식을

개선한 V-ROI(V-shaped ROI)를 제안한다. 이를 위

해 차선 경계선에 대한 방정식 (1)을 다음과 같이 수

정한다.
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      (2)

여기서 (xo, yo)는 오른쪽과 왼쪽의 차선 경계선의 직

선식이 만나는 점의 좌표이고 k는 식 (1)의 로부터
얻어지는 기울기이다. k값을 ±0.2만큼 변화시켜 그림

2(b)와 같이 역방향 V자 모양의 ROI를 얻을 수 있다.

±0.2라는 값은 정상적인 주행 상태에서 차선이 움직

이는 최대 범위를 경험적으로 얻은 값이다. 따라서

도로 상황에 따라서 변경하는 것도 가능하다. V-ROI

방식을 적용하기 위해서는 먼저 직사각형 ROI를 통

해 차선 경계선을 탐지하고 그 기울기 k를 구하는 초

기화 과정이 필요하다. 그 이후에는 V-ROI 영역에서

k값을 갱신한다. V-ROI는 기존의 방식에 비해 처리

영역을 크게 줄일 수 있어 연산 효율과 성능 향상에

효과가 좋다[1,3].

일반적으로 고속도로에서 정상 주행을 하는 경우

차량은 대체로 차선 가운데를 주행하므로 ROI의 변

화가 크지 않다. 이러한 사실을 이용하여 이전 프레

임의 차선 경계선 위치로부터 위에서 언급한 방법에

따라 V-ROI 영역을 구한다. V-ROI 내의 이미지는

직사각형 ROI 차선인식에서와 같은 방식으로 이진화

하여 그림 2(c)와 같은 결과를 얻는다. V-ROI 영역은

차선 경계선 부분의 일부 영역만 포함되므로 잡음이

나 가로 성분의 선, 또는 잘못된 선이 포함될 가능성

이 낮다. 따라서 차선 경계선의 형태를 왜곡할 수 있

는 오프닝 처리 대신에 메디안 필터를 이용하여 그림

2(d)와 같은 스무딩(smoothing) 결과를 얻는다. 이후

에는 직사각형 ROI 차선인식과 마찬가지로 Canny 가

장자리 탐지와 Hough 변환을 이용하여 그림 2(e)의

윤곽선을 구한다. 그림 2(f)에 최종 차선 인식 결과가

나타나 있다.

현재 구현된 소프트웨어에서는 인식된 차선 경계선

에 직선을 그리는 방식이므로 곡선 차로의 경우에는

인식된 차선에 두 개의 직선을 그리면 서로 만나는

점이 그림 2(g)에 나타난 바와 같이 도로의 차선의

중앙에 위치하지 않는다. 그러나 실제 도로가 곡선이

어도 완만하게 변하므로 차량 가까운 곳에서는 차선

경계선이 인식되고 계속 차량이 진행함에 따라 이를

따라감을 확인할 수 있었다. 따라서 곡선 도로에서도

차선 이탈 경고시스템은 작동한다.

V-ROI 방식에서는 이전 프레임에서 차선의 기울기

에 대한 정보를 얻어오므로 차선 내에서 차량이 좌우

로 조금 움직이는 경우에는 V-ROI 영역 내에 차선

경계선이 남아 있어 차선 인식에 영향을 미치지 않고

매 프레임마다 차선 경계선의 기울기가 갱신되어 적

응적으로 V-ROI가 설정된다.

(a) Rectangular ROI (b) V-ROI initialization

(c) Threshold result (d) Filtered result

(e) Edge detection (f) Final result

(g) Lane detection results in curved lane

Fig. 2. Lane detection procedure in V-ROI

그림 2. V-ROI 방식의 차선인식 과정

V-ROI 방식의 차선인식을 이용하여 차선이탈 탐지

및 경고 신호를 발생시키기 위해 제안한 알고리즘에

서는 오류 프레임 카운터가 설정되어 다음 상황에서

는 V-ROI 영역의 초기화가 이루어진다.

1. 주행속도에 따라 정해진 프레임 이상 V-ROI

에서 하나의 직선이 발견되지 않는 경우

2. 탐지된 직선의 기울기가 허용된 범위를 벗어

나는 경우

1의 경우에는 차량이 급격히 움직여 차선 이탈이 예

상되는 경우이며 2번의 경우는 서서히 차선을 이탈하

고 있는 경우이다. 본 논문의 실험에서는 1의 경우 3

프레임을 기준으로 잡았고 이는 0.1초 동안 차선이

V-ROI 영역에 나타나지 않는 경우이다. 이 프레임

수는 차량의 이동 속도에 따라 적응적으로 설정한다.
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둘 중 하나의 상황이 발생하면 V-ROI 영역의 초기화

를 통해 차선 경계선을 재인식하고 차선 경계선의 기

울기를 측정하여 차선이탈 여부를 판단하고 경고 신

호를 발생시킨다. 그림 3(b)는 위에서 언급한 상황이

발생하여 직사각형 ROI 방식으로 전환한 뒤, 차선 경

계선을 인식하고 경고 신호를 보내는 결과를 보여주

고 있다.

(a) Rectangular ROI

(b) Warning alarm generation

Fig. 3. ROI initialization and warning alarm generation

when lane departure

그림 3. 차선이탈시 ROI의 초기화와 경고신호 발생

  제안한 알고리즘을 정리한 순서도가 그림 4에 나타

나 있다. 입력 영상이 들어오면 V-ROI를 적용할 수 

있는 상황인지 아닌지를 판단하여 적용이 안 되는 상

황이면 즉 V-ROI 초기화가 필요하면 직사각형 ROI

를 먼저 설정한 후 차선을 인식하고 차선의 기울기를 

구한 뒤 다음 영상에 대한 처리를 진행한다. V-ROI 

처리가 가능한 상황에서는 V-ROI를 설정하고 선처리

를 진행한 뒤 좌우 두 개의 분할 영상에 대해 각각 

차선 경계선 인식 과정을 진행한다. 여기에서 차선 

경계선을 탐지하면 기울기를 구하고 그렇지 않으면 

이전 기울기 값을 이용하여 다음 프레임에 대한 인식 

작업을 수행한다. 그 후 차선 이탈 여부를 확인하여 

결과를 보내고 다음 영상에 대한 처리를 진행한다. 

좌우 영상에 대한 차선 인식 과정은 가장 연산량이 

많고 독립적으로 진행이 가능하므로 다중 프로세서가 

있는 경우 병렬 처리를 통해 연산 시간을 줄일 수 있

다. 따라서 듀얼 코어 이상의 스마트폰용 AP에서도 

실시간 처리가 가능할 것으로 예상된다.

차선 인식 알고리즘은 일반적으로 전방 카메라로부

터 입력된 영상에서 일정한 두께를 갖는 직선 또는

완만한 곡선을 인식하므로 그 대상의 형태가 복잡하

지 않다. 따라서 고해상도의 영상을 필요로 하지 않

는다. 이러한 사실을 이용하여 제안한 알고리즘에

Fig. 4. Flow chart of the proposed algorithm

그림 4. 제안한 알고리즘의 순서도

서는 입력 영상의 해상도가 높을 경우에는 영상의 크

기를 축소하여 차선을 인식하도록 하였다. 영상 크기

축소는 최종 영상의 크기가 QVGA(320x240)와 비슷

해지는 범위에서 4개 또는 9개 픽셀의 평균값을 구하

여 대체하였다. 따라서 영상 크기에 연산 시간이 거

의 영향을 받지 않는다.

Ⅳ. 구현 결과

제안한 알고리즘에 따라 OpenCV 라이브러리를 이

용하여 차선인식 및 차선이탈 탐지 기능을 구현하였

다. 실행 환경은 2.83GHz의 CPU를 갖는 데스크탑

PC와 2.4GHz의 CPU를 갖는 노트북과 윈도우즈 7이

고 단일 코어만을 이용하여 실행하였다. 실험에 사용

한 영상은 QVGA와 SD(720x480) 해상도를 가지고

있다. PC와 노트북은 CPU 동작주파수는 큰 차이가

없으나 전체적인 성능은 메모리 등의 주변장치 성능

차이로 응용 소프트웨어를 실행시켜 보면 두 배 정도

차이가 있다. 표 1의 계산 시간 비교 결과를 보면 2.5

배 정도의 차이가 있음을 알 수 있다. 전체적인 계산

시간을 보명 Canny 가장자리 탐지와 Hough 변환이

대부분의 차지한다. Video2에서 괄호 안의 값은 영상

크기를 360x240으로 축소하기 전의 계산 시간이고 괄

호 밖의 값은 축소 후의 계산이다. 입력 영상을 압축

할 경우 영상 크기에 따른 계산 시간의 차이는 거의
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없음을 볼 수 있다. 따라서 모두 프레임당 30ms 이내

에서 차선 인식이 가능하므로 실시간 동작이 가능하

다. 단일 코어만을 사용한 결과이므로 임베디드 시스

템에서 듀얼 코어 이상을 사용하고 코드를 최적화할

경우 역시 실시간 동작이 가능할 것으로 예상된다.

또한 다양한 동영상을 입력받아 실행한 결과 모두 정

상적으로 차선을 인식하였다.

Table 1. Calculation times according to the proposed

algorithm

표 1. 제안한 알고리즘에 따른 계산 시간 [ms/frame]

Platform Desktop Notebook

Video video1* video2** video1* video2**

① Pre-

processing
1.1

1.3
(3.8) 2.7

2.8
(6.5)

② Canny

edge
1.2

1.3
(3.6) 4.1

4.4
(14.1)

③ Hough

Transform
1.3 1.7

(3.9)
5.2 4.9

(15.5)

④Calculation

(①+②+③)
3.6 4.3

(11.3)
12 12.1

(36.1)

⑤Display 2.8 2.9
(6.2) 4.6 5.0

(6.7)

Total (④+⑤) 6.4 7.2
(17.5) 16.6 17.1

(42.8)

* QVGA ** SD

표 2는 ROI 방식에 따른 연산 시간을 비교한 결과

이다. 표 1의 영상 1에 대해 데스크탑 컴퓨터에서의

연산 시간을 비교하였다. 첫 번째 열은 ROI를 사용하

지 않은 경우이고 R-ROI는 전체 면적의 1/2을 ROI

로 지정한 경우 세 번째 열은 V-ROI를 사용한 경우

이다. ROI 영역 전체에 대해 연산을 수행하는 선처리

과정에서 예상대로 V-ROI가 가장 큰 효과를 보이고

있다. Canny 가장자리 탐지와 Hough 변환은 주변에

Table 2. Comparison of calculation times for various ROI

methods [ms/frame]

표 2. ROI 방법에 따른 연산시간 비교 [ms/frame]

ROI No ROI R-ROI V-ROI V-ROI/R-ROI

① Pre-

processing
2.0 1.5 1.1 0.73

② Canny

edge
2.3 1.4 1.2 0.86

③ Hough

Transform
2.9 1.9 1.3 0.68

④Calculation

(①+②+③)
7.2 4.8 3.6 0.75

차선 경계선 이외의 선이 얼마나 탐지되었는지에 따

라 결과가 달라지는데 임계값 결정과정에서 많은 불

필요한 선들이 제거되므로 V-ROI의 사용으로 얻는

이득은 40% 정도이다.

표 3은 본 논문의 실험 결과와 기존 결과를 비교한

것이다. 비교 결과를 보면 플랫폼에 따른 성능 차이

를 감안하여도 제안한 알고리즘에 따른 결과가 가장

우수함을 알 수 있다.

Table 3. Comparison results of calculation time with

other works

표 3. 기존의 결과와의 계산 시간 비교

Platform Image size Detection time [ms]

Qing Lin[1]
Intel Core2

1.86 GHZ
720x480 30 - 50

Gaikwad[6]
Intel i3

2.53 GHz
N/A 54

Proposed
Intel Core2

2.83 GHZ
720x480 7 - 12

Ⅴ. 결론

본 논문에서는 ROI 영역을 줄이고 입력 영상을 압

축하여 연산량을 줄이는 차선 인식 알고리즘을 제안

하였다. 제안한 알고리즘에서는 입력된 영상에 대해

선처리(preprocessing) 과정을 통해 영상을 축소하여

이미지 크기를 줄이고 차선 경계선 후보를 선택하여

그 주변만을 ROI로 지정하는 V-ROI 방법을 통해 기

존에 비해 연산량을 줄이면서 입력 영상의 해상도에

관계없이 거의 일정한 연산량을 유지하여 고해상도

영상에서도 성능이 저하되지 않는다. 제안한 알고리

즘을 적용하고 OpenCV 라이브러리를 이용하여 윈도

우즈 환경에서 차선 인식 소프트웨어를 구현하였으며

SD 해상도 영상에 대해 프레임당 PC에서 7ms, 노트

북에서 17ms로 실시간 동작함을 확인하였다. 또한 추

가적인 압축과 코드 최적화를 통해 계산 시간을 더욱

줄일 수 있어 임베디드 시스템에서도 실시간 동작이

가능할 것으로 예상된다.
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