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Ⅰ. 서  론

컴퓨터 비전 기술의 발전에 따라 표지판 인식, 차량 

번호판 인식, 자동차 검출 및 추적, 자동 주행 등 자동

차 관련 영상 인식 기술들이 여러 방면에서 선보이고 

있다.

이 중 표지판 인식에 관한 연구는 기초적인 연구와 

접근이 시행되었지만, 관련 산업에 대한 확실한 사용 

예를 찾지 못해 소홀해지다가 최근 자율 주행 자동차기

술에 대한 윤곽이 뚜렷해지면서 다시 대두하고 있다.

자율 주행에 필요한 것은 영상을 통한 교통표지정보 

습득일 것이다. 그중 거리에 대한 정보가 가장 중요하

며, 본 논문은 내비게이션의 거리정보를 받지 않고 영

상의 정보만을 통해서 차량과 분기점 간의 거리를 파악

하는 시스템을 제안하고자 한다.

알고리즘의 표준이 되는 개념은「도로법」제55조에 
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요  약

본 논문에서는 도로안내표지판 내의 거리정보를 빠르고 정확하게 획득하는 방법을 제안한다. 제안된 방법은 표지판의 인식, 

거리를 획득하기 용이한 전 처리 과정, 거리정보를 습득하는 것으로 구성된다. 표지판의 인식은 여러 가지 잡음을 해결하기 위

해 감마 보정을 포함한 색상검출을 사용하였으며, 거리정보를 용이하게 획득하기 위해서 직선 인자를 이용한 기울기 보정과 

고속 푸리에변환을 이용한 해상도 보정을 적용하였다. 거리정보를 습득하는 과정은 모폴로지 연산을 통해 영역을 부각하고 레

이블링, 템플릿 매칭을 사용하였다. 이러한 과정을 통해 도로안내표지판의 거리정보를 습득하여 분기점까지 남은 거리를 출력

하는 시스템을 제안하였다. 결과적으로 연산속도 개선에 중점을 두어 실시간으로 처리할 수 있는 시스템에 사용 가능하며, 그 

결과 프레임 당 평균 0.46초의 속도를 가지며, 정확도에서도 유사도 0.65의 수치를 갖는다.  

Abstract

This study proposes a method to quickly and accurately acquire distance information on direction signs. The proposed 

method is composed of the recognition of the sign, pre-processing to facilitate the acquisition of the road sign distance, 

and the acquisition of the distance data. The road sign recognition uses color detection including gamma correction in 

order to mitigate various noise issues. In order to facilitate the acquisition of distance data, this study applied tilt 

correction using linear factors, and resolution correction using Fourier transform. To acquire the distance data, 

morphological operation was used to highlight the area, along with labeling and template matching. By acquiring the 

distance information on the direction sign through such a processes, the proposed system can be output the distance 

remaining to the next junction. As a result, when the proposed method is applied to system it can process the data in 

real-time using the fast calculation speed, average speed was shown to be 0.46 second per frame, with accuracy of 0.65 in 

similarity value.
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따른 도로표지의 종류·서식 및 그 밖에 도로표지에 필

요한 사항을 규정함을 목적으로 한 국토교통부령 제284

호 도로표지규칙에 근거하였다[1].

핵심이 되는 근거는 제2조 1호와 제3조 2호, 4호 그

리고 제8조 1호이며 각 항의 내용은 다음과 같다. 제2

조(정의) 1호, “도로표지”란 도로이용자가 도로시설을 

쉽게 이용하고, 원하는 목적지까지 쉽게 도착할 수 있

도록 도로의 방향·노선·시설물 및 도로명의 정보를 안

내하는 도로의 부속물을 말한다. 제3조(도로표지의 종

류) 2호, 이정표지(목표지까지의 거리를 나타내는 표

지). 제3조(도로표지의 종류) 4호, 노선표지(주행노선 또

는 분기노선을 나타내는 표지). 제8조(도로표지의 색채) 

1항, 도로표지의 바탕색은 녹색으로 한다.

일반적으로 표지판 인식 과정은 검출, 이진화, 영역화

로 나뉜다. 검출방법은 보통 YCbCr, YUV 색상정보를 

이용해 검출한다[2∼3]. 해당하는 색상 정보를 선호하는 

이유는 휘도 영역을 제외하고 연산하여 빛에 대한 잡음

을 줄이기 위해서이다. 하지만 변환하는 별도의 과정이 

필요하다는 단점이 있다.

색상 정보를 이용해 검출하는 것은 속도 측면에서는 

가장 빠른 성능을 가지지만 오차범위가 넓다는 단점이 

있다. 그래서 일반적으로 HOG(Histograms of Oriented 

Gradients), Haar-like 등을 이용하여 형태 및 패턴 정

보를 습득하여 오차범위를 줄인다[3∼5]. 하지만, 형태정

보에 대한 데이터베이스와 분류 및 분석과정이 필요하

므로 SVM(Support Vector Machine)이나 AdaBoost 같

은 분류기가 필요하다[6∼7]. 

이진화는 각 화소의 밝기를 특정 문턱 값을 기준으로 

밝은 영역과 어두운 영역으로 이분하고 각각 하나의 밝

기값, 예를 들면 0과 1의 두 개의 값으로 변환하는 것을 

말한다. 하지만 밝은 영역이 골고루 분포되지 않을 때

는 해당 이론대로 이진화를 해보면 잘 안 되는 부분이 

있다. 예를 들면 이진화해야 하는 영역이 그림자로 가

려져 있을 때 밝기의 변화량에 따른 오차가 생기기 쉽다. 

이 문제를 해결하기 위해서 오츠(Otsu)이진화, 히스토

그램(Histogram) 매칭 기반의 이진화, MCT(Modified 

Census Transform)변환의 지역이진패턴 검출 등이 있

다[8∼10]. 

표지판의 영역은 레이블링(Labeling)하여 관심 영역

을 지정한다[11∼12].

표지판의 문자정보를 인식하는 과정은 문자영역 분

할과 비교(matching)과정이 있다. 영역분할은 히스토그

램에 의하여 분할 할 수 있으나 히스토그램정보를 얻고 

비교하기 위한 연산이 불가피하다[2]. 문자정보 중 거리

정보만 습득하는 과정은 음절 단위의 분할, 병합 과정

이 불필요하므로 좀 더 단순한 연산이 필요하다. 

문자의 비교과정은 템플릿 매칭(template matching)

을 통해서 이루어지며 근본적으로 형태에 관여를 많이 

받는다[2, 13]. 그러므로 형태의 기울어짐을 보정하지 않으

면 분할 및 인식 과정을 효과적으로 수행할 수 없다. 

즉, 표지판이 기울어져 있으면 표지판 내의 문자열을 

추출하는 과정이나 문자열을 개별 문자로 분할하는 과

정, 개별 문자를 인식하는 과정이 어려워지게 되므로 

정확한 표지판의 정보를 얻기 힘들어진다. 또한, 템플릿 

매칭은 비교할 수 있는 특징점이 많아야 오차율을 줄일 

수 있으므로 해상도 크기를 올려주는 과정도 필요하다. 

기존 기울임 보정에 대한 기술은 라돈변환(Radon 

transform)을 통한 기울임 보정, 색 정보를 이용한 기울

임 보정, 에지 집중도를 이용한 기울기 보정 등이 존재

한다[14∼16]. 도로안내표지판의 경우 직선 인자가 확실하

므로 라돈변환이나 허프 변환(Hough transform)을 통

해 기울기를 보정하는 것이 좋다[2, 17]. 색 정보나 에지 

집중도의 기울기 보정은 영상 전체의 히스토그램정보를 

수집 및 판단해야 하므로 속도가 조금 느린 단점이 있다. 

또한, 기울임 보정에는 사영 변환을 이용하여 기하교정

을 하는 방법이 있다[2]. 이 방법은 영상의 왜곡 보정에

서는 좋은 방법이나 호모그래피를 추정하는 연산은 잡

음과 빛으로 인해 정확한 꼭지점 위치가 검출되지 않아 

기하교정에 오류가 발생할 수 있다[2].

해상도 보정은 대표적으로 최근접 보간법에 근간을 

두며 일반적으로 양선형 보간법, 3차 곡선 보간법을 이

용한다[11∼12]. 하지만 최근접 보간법은 질이 떨어지고 

양선형 이후의 보간법은 수행시간이 늘어난다는 단점이 

있다. 해상도 보정을 주파수 영역으로 접근하여 최소한

의 연산속도와 적당한 퍼포먼스를 가지는 방법이 필요

하다. 

추가적으로 문자영역을 확실히 하기 위해선 형태학

적 처리 과정이 남아있다. 보통 모폴로지(Mopology) 연

산을 사용하며 모폴로지 연산에는 객체의 특징 영역을 

확대하는 팽창, 반대로 축소하는 침식, 팽창 후 침식과

정을 수행하는 열기, 침식 후 팽창을 순서대로 수행하

는 닫기 등이 있다[11∼12].

본 논문은 휘도 차를 이용한 직관적인 색상 검출로 

표지판 영역을 검출하였다. 표지판의 인식률도 중요하

지만, 단순히 인식으로 끝나는 것이 아닌 추가적인 정

보습득을 위해선 인식 과정을 간소화할 필요가 있기 때

(71)
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문이다. 그래서 색상 정보를 토대로 표지판을 빠르게 

인식하며 또한 감마 보정 식을 토대로 산출한 식을 이

용하여 기본적인 잡음을 제거하였다.

기울기에 대한 보정은 확실하고 오차가 적어야 하는 

부분이므로 허프 변환을 사용하여 확실한 직선인자를 

검출하였고 검출한 직선 인자를 토대로 각도 값을 산출

하였다. 

해상도 보정은 연산의 축소가 많이 필요한 부분이므

로 여러 가지 보간법을 공간적 필터링으로 처리하는 것

이 아닌 고속 푸리에 변환으로 주파수 영역으로 변환 

후 영상을 보정하였다[11∼12].

추가적인 연산은 Top-hat과 Black-hat연산을 응용한 

식을 통해 문자영역을 부각하였고 영역을 분할 및 좌표 

획득과정은 오츠 이진화 및 레이블링을 이용하여 이진

화 및 영역을 분할하였다[18]. 그리고 문자정보 습득은 

최소한의 분할과정과 비교과정을 가진 템플릿 매칭을 

통하여 획득하였다.

Ⅱ. 도로안내표지판 정보습득

제안하는 알고리즘은 그림 1과 같이 구성되어있다.

(a)

(b)

그림 1. 도로안내표지판 정보 습득 과정 (a) 표지판 추출

(b) 거리정보 추출

Fig. 1. The acquisition process for information of direction 

signs (a) Detection of signs (b) Extraction of 

distance information.

1. 도로안내표지판 인식

도로안내표지판의 인식 과정은 검출, 이진화, 영역화

로 나뉜다. 검출은 속도향상을 위해서 가장 기본적인 

색상검출 방법을 사용하였으나 감마 보정 식을 응용한 

식 (3)으로 잡음을 최소화하였다. 이진화는 오츠 이진화 

기법을 사용하여 임계값을 표본에 맞게 설정하였다. 영

역화는 레이블링 기법을 사용하여 표지판 영역의 좌표

값을 획득하였다.

가. 색상검출

입력 영상은 RGB  입력으로 가정하여 식 (1)과 같은 

녹색 검출식을 산출할 수 있다. R G B는 각각 2차원 

행렬 데이터로 구성되어있다.

green  G  R  G  B   (1)

단순히 휘도 영역과 검출하고자 하는 색상의 영역만 

사용하므로 현존하는 색상검출 알고리즘 중에 속도에서

는 최고라 할 수 있다. 하지만 잡음비율이 조금 높은 단

점을 가지고 있다. 그래서 단점을 최소화하기 위해 식 

(2)와 식 (1)을 병행한 식 (3)을 제안한다.

f x  x  (2)

green  f G   R    G    B   (3)

x는 2차원 행렬의 화소 데이터를 나타내며, 는 가

중치이다. 또한, 식 (2)와 같은 비선형특성을 가진 식은 

흔히 밝기 보정에 사용한다. 하지만 식 (3)처럼 각 색상

에 비선형특성을 적용하여 검출색상 외의 잡음을 최소

화하는 방법도 있다. 그리고 검출하고자 하는 색상의 

채널에만 적용하여 연산량을 줄이며 빠르게 동작하도록 

하였다.

나. 이진화

본 알고리즘에서 사용되는 이진화 기법은 오츠 이진

화에 근거하여 계산되어 진다.

(1) 오츠 이진화

오츠 이진화란 영상의 히스토그램 형태가 쌍봉형

(bimodal)이라고 가정하였을 때 계곡점(valley)을 찾아

서 그 점을 이진화의 임계값(T)으로 정하는 것이다. 즉, 

상대적으로 몰려있는 부분의 집합을 같은 클래스로 분

류해서 이진화하는 것이다. 식 (4)는 클래스 내 분산의 

계산이다.

n t  w t tw t t (4)

는 임계값보다 어두운 픽셀들의 비율이며 는 

임계값보다 밝은 픽셀들의 비율이고 n는 클래스 n의 

분산이다. 양 클래스의 분산이 작을수록 최적의 임계값

이라 할 수 있다. 즉, 식 (4)의 최소값을 구하면 최적의 

임계값을 찾아낼 수 있다. 이를 더욱 빠르게 구하기 위

해 클래스 간의 분산(클래스 내 분산의 역)을 이용한다.

(72)
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bt   w t  wtwtut  ut (5)

식 (5)는 클래스 내의 분산의 역이므로 분산의 최대

값을 구하고 그때의 임계값이 최적의 임계값이 된다.

다. 영역화

도로안내 표지판 영역을 획득하는 과정은 일반적인 

레이블링 기법에 따라 결과를 얻는다.

(1) 레이블링

레이블링은 연결된 화소를 하나의 객체, 즉, 레이블로 

정의함으로써 가로 폭, 세로 높이, 면적, 면적 대비 화소

의 개수를 나타내는 밀도 등의 정보를 설정할 수 있다. 

이러한 정보는 배경과 대상을 분류할 수 있는 기준이 

되며 레이블 정보는 제안하는 방법의 전반적인 단계에

서 사용된다.

2. 형태학적 보정 

선 검출을 이용한 기울기 보정과 zero-padding 주파

수 확장기법을 이용한 해상도 보정을 통해 템플릿 매칭

의 검출률을 올릴 수 있다[19]. 또한, 모폴로지 연산으로 

문자의 형태를 부각하여 검출률을 향상한다.

가. 기울임 보정

기울임 보정은 허프 변환을 이용한 선 검출과정과 삼

각법에 따른 각도 산출과정이 있다. 

(1) 선 검출 

허프 변환 알고리즘은 영상 내 직선, 곡선 및 다른 

간단한 모양을 검출하기 위해 사용되는 알고리즘이다. 

해당 알고리즘을 이용하여 각도 산출에 필요한 그림 2

와 같은 표지판의 상단 직선을 얻을 수 있다[2, 17]. 

(2) 각도 산출 

기울어진 문자를 바로잡으려면 기울어진 각도 정보

가 필요하다. 기울어진 각도 정보를 알아내기 위한 과

정은 그림 2와 같다.

1번과 2번 지점을 구하기 위하여 표지판 상단의 선과 

중앙선(Base line)이 필요하다. 표지판 상단의 선은 앞

서 수행한 직선검출로 구할 수 있으며 중앙선은 시작점

과 1번 지점의 1/2 크기를 기준으로 구한다.

그림 2. 표지판 각도산출 과정

Fig. 2. Signs angle calculation process.

중앙선과 상단선의 교차점을 탐색하여 2번 지점의 

좌표를 알 수 있으며 X와 Y의 크기를 구할 수 있다.

tan  X
Y
   tan X

Y
(6)

표지판의 기울어진 각도는 삼각법 식 (6)을 통해서 

구할 수 있다.

(3) 회전 

산출한 각도로 영상을 회전하기 위해서 그림 3의 개

념을 적용한다. 그리고 식 (7), (8)을 이용하여 회전한다.

그림 3. 임의의 점에 대한 회전

Fig. 3. Rotation about an arbitrary point.

x  xy  y  
cos  sinsin cos

x  xy  y (7)

x  x  x cos  y  y sin  xy  x  x sin  y  y cos  y (8)

여기서 사용하는 x , y는 2차원 행렬의 값을 의미

한다.

나. 해상도 보정

회전된 영상은 Hole, Overlap 문제가 생기므로 보간

법을 이용한 보정이 필요하다[11∼12]. 본 논문은 문제점 

보완과 고해상도를 위해 영상을 2차원 고속 푸리에변환

을 이용하여 주파수 영역으로 변환 후 zero-padding 방
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식으로 해상도를 변경하였다[11, 19]. 주파수 영역을 사용

하는 이유는 다른 공간적 필터링보다 속도가 빠르기 때

문이다.

(1) zero-padding

zero-padding 방법은 원본 영상을 이산 푸리에 변환 

후 최대크기를 고려하여 고주파 영역에 영(zero)을 삽

입하고 역변환시킴으로 증가한 해상도 영상을 얻는 방

법이다[11, 19]. 단순히 0을 삽입함으로 해상도의 향상을 

꾀할 수 있고 연산 속도도 빠르지만 이상적인 저주파 

필터링의 특성상 링잉효과가 발생하는 단점이 있다[19].

하지만 제안하는 방법은 문자영역의 화소 비의 증가만 

필요하므로 추가로 생기는 링잉효과를 고려하지 않는다.

다. 모폴로지 연산

대표적인 모폴로지 연산은 침식과 팽창 열기와 닫기

가 있다. 간단히 침식은 영상의 특징을 축소하고 팽창

은 특징을 확대하는 기법이다. 열기는 침식 후 팽창을 

하는 연산이며 닫기는 팽창 후 침식을 하는 연산이다.

제안하는 알고리즘은 이를 응용한 Top-hat과 Black-hat

이다.

(1) 문자 부각

전체영상 I  에 대한 Top-hat은 원본 영상 와 원본 

영상에 대한 열림(opening) 연산 의 결과와의 차이며, 

식 (9)와 같다.

TH I  i  i  (9)

식 (9)을 수행하면 구조요소보다 작은 돌출(Peak) 점

이 추출된다. 전체영상 I  에 대한 Black-hat은 원본 영

상의 닫힘(closing) 연산 의 결과에 원본 영상을 뺀 

것이며, 식 (10)와 같다.

BH I  i   i (10)

식 (10)를 수행했을 때 구조요소보다 작은 골

(Trough) 점들이 추출된다. 는 영상에 대비에 따라 돌

출 점과 골 점을 뚜렷하게 할 수 있으며 식 (11)와 같다.

   iTH  BH (11)

문자열은 돌출과 골이 동시에 존재하므로 위 연산을 

도로안내표지판 영상에 적용하면 표지판 내 문자를 부

각할 수 있다.

3. 문자정보 습득

템플릿 매칭을 통해서 도로안내표지판의 위치 정보

를 얻을 수 있다.

가. 템플릿 매칭 

원본 영상과 저장된 이진 영상(타겟 영상)의 유사도

를 판별해 대상을 찾는 방법으로 문자정보 습득에 널리 

사용되고 있다. 유사도 판별에 사용된 방법은 상관계수

를 이용해 판단하였다. 상관 계수 를 구하는 식은 식 

(12)와 같다.

 

   
   








 
 



(12)

 , 는 원본 영상과 타겟 영상의 2차원 행렬이며 

 , 은 행렬의 크기,  , 는 행렬의 평균이다. 

그림 4과 같이 저장된 이진화 영상과 분할된 영상을 

비교해 표 1과 같이 유사도를 얻어내고 그중 가장 유사

한 항목을 찾아 저장된 정보를 출력한다.

그림 4. 템플릿 매칭 방식

Fig. 4. Template matching method.

표 1. 영상의 유사도

Table1. Similarity of images.

150m 180m 200m 300m 400m

감포 0.005 0 0.042 0 0

강동동 0.101 0 0.050 0.037 0.004

Gangdong
-dong 0.055 0.042 0.053 0.082 0.101

31 0 0.033 0.033 0.034 0.059

효문동 0.049 0 0.067 0.040 0.024

Hyomun 
-dong 0.023 0.007 0.002 0.002 0.009

200m 0.216 0.456 1 0.610 0.107
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이 과정의 빠른 연산속도를 위해 분할 이미지를 큼직

하게 분할하여 비교 횟수를 줄였고 방법은 그림 5과 같

이 가로 여백, 세로 여백의 길이를 판단하여 분할했다.

그림 5. 여백 판단

Fig. 5. Margins judgment.

유사도는 원본 영상과 타겟 영상의 일치율을 나타낸 

것으로 최소 0에서 최대 1의 수치를 가진다.

Ⅲ. 실  험 

실험은 AMD FX(tm)-8350 Eight-core 4GHz, 8GB 

메모리, 500G HDD에 Windows 10 Ultimate 64비트의 

PC 환경에서 MATLAB R2015a 프로그램을 이용하였다.

본 논문에 사용된 표본 영상은 ‘Daum 로드뷰', 

'YouTube' 를 통해서 획득하였으며 360회전 영상을 정

합하는 로드뷰의 특성상 기본적인 왜곡이 생기는데 이

를 고려하고 실험하였다[20∼21].

1. 도로안내표지판 검출

그림 6은 식 (1)을 통해서 색상 부각만 진행한 결과

이다. 이진 영상은 그림 7(a)와 같다.

 

             (a)                          (b)

그림 6. 도로안내표지판의 색상 검출 (a) 원본 (b) 색상 

부각

Fig. 6. Color detection of signs (a) Original (b) Color 

highlights.

그림 7은 그림 6(b)의 이진 영상이며, 그림 7(b)는 식 

(3)을 통해서 개선된 이진 영상이다.

 

            (a)                           (b)

그림 7. 색 검출 비교 (a) 기존의 색 검출 (b) 제안 방식

Fig. 7. Comparison of color detection (a) Existing color 

detection (b) The proposed method.

그림 8은 레이블링된 관심영역이다. 일정 크기 이하

는 후보에서 제외한다.

 

그림 8. 레이블링

Fig. 8. Labeling.

2. 도로안내표지판 보정

레이블링된 영상은 허프 변환을 통해 그림 9와 같이 

직선을 형성할 수 있다. 

 

            (a)                           (b)

그림 9. 도로안내표지판 직선 검출 (a) 원본 (b) 결과

Fig. 9. Line detection of direction signs (a) Original (b) 

Result.

그리고 식 (6), (7), (8)의 연산을 통해 그림 10의 결

과를 얻을 수 있다.
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            (a)                          (b)

그림 10. 기울기 보상 (a) 보상 전 (b) 보상 후

Fig. 10. Tilt compensation (a) Before (b) After.

기울기를 보상한 후 생기는 화질 저하 현상을 해결하

기 위해 주파수 기반의 zero-padding 방법으로 해상도 

보정을 진행한다.

 

            (a)                          (b)

그림 11. 해상도 보정 (a) 보정 전 (b) 보정 후

Fig. 11. Resolution compensation (a) Before (b) After.

Top-hat과 Black-hat를 이용한 식 (11)을 통해 문자 

영상을 명확히 한다.

 

            (a)                          (b)

그림 12. 문자 부각 (a) 원본 (b) 결과

Fig. 12. Characters highlighted (a) Original (b) Result.

3. 도로안내표지판 정보 습득

부각된 영상을 이진 영상으로 변환 후 문자영역을 분

할하는데 이 과정은 그림 4, 5 그리고 표 1과 같다. 빠

르게 도로안내 표지판의 거리정보를 파악하기 위해 정

밀하게 영역을 잘라내지 않고 크게 잘라 후보를 정렬한다. 

(a)

(b)

그림 13. 템플릿 매칭 (a) 후보 정렬 (b) 타겟 영상

Fig. 13. Template matching (a) Sort candidate (b) Target 

image.

타겟 영상과 분할된 후보 영상은 옳은 유사도를 얻기 

위해 동일한 크기로 변환한다. 그리고 타겟 영상과 비

교하며 유사도가 0.5 이상이면 해당하는 정보를 ‘.txt’ 

파일로 출력한다. 추가적으로 그림 14와 같이 출력하는 

시간과 날짜도 출력한다.

그림 14. 유사도에 대한 텍스트 출력

Fig. 14. Text print for similarity.

아래 표는 여러 개의 표본을 토대로 연산 속도와 유

사도를 측정하여 기재한 것이다.

표 2. 일반적인 도로표지판 검출률

Table2. Typical detection rate of direction signs.

표 본 해상도
연산 
속도

유사도 출력

846*887 0.5807s 0.8165 300m
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표 3. 거리표지가 없는 표지판 검출률 

Table3. Detection rate of signs with not display distance.

표 본 해상도
연산 
속도

유사도 출력

643*951 0.4971s 0.1986

표시

하지 

않음

693*838 0.3944s 0.1574

표시

하지 

않음

755*862 0.6656s 0.1885

표시

하지 

않음

791*849 0.4326s 0.2329

표시

하지 

않음

778*800 0.4338s 0.1596

표시

하지 

않음

여러 가지 상황에서 실험해본 결과 거리정보의 유사

도의 임계값은 0.4∼0.5가 적당하다. 그리고 거리표지가 

표 4. 흐리고 비 오는 날의 표지판 검출률

Table4. Detection rate of signs of cloudy and rainy day.

 

없는 표지판은 유사도가 0.15∼0.25이며 오경보의 가능

성은 드물다. 비 오는 날 역시 평균 0.56 정도의 유사도

를 가지며 거리가 잘 검출됨을 확인할 수 있다. 대신, 

사람이 육안으로 확인할 수 없을 정도의 거리정보의 경

우에 거리를 읽을 수 없으며 출력을 표시하지 않는다.

Ⅳ. 결  론 

본 논문은 도로안내표지판의 거리정보를 빠르고 정

확하게 획득하는 방법을 제안했다. 정확한 정보습득을 

위해서 허프 변환을 통한 기울기 보정과 각종 응용된 

모폴로지 연산을 제안하였으며, 연산량을 줄이기 위해 

주파수 기반 해상도 보정과 감마 보정 식을 이용한 색

상검출을 제안했다. 그 결과 평균 0.46초의 연산속도와 

0.65의 유사도와 차량과 교차로 간의 거리정보를 100% 

획득하였다.

제안된 방법은 영상만을 이용해 자율주행을 할 수 있

도록 도로안내표지판의 효율적인 정보 습득방법에 대해 

설명하였으며 앞으로 기대효과는 더 클 것이다.

545*544 0.4373s 0.5180 300m

710*776 0.5201s 0.8416 400m

708*992 0.4045s 0.8052 200m

747*1078 0.4842s 0.7396 200m

표 본 해상도
연산 
속도

유사도 출력

438*1135 0.4240s 0.5365 300m

706*1051 0.4134s 0.5520 1Km

706*1186 0.3911s 0.6712 300m

768*1024 0.4128s 0.5322 300m

768*1024 0.4882s 0.5214 150m
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