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Abstract

  A dead zone prediction system for vehicles are 

implemented in this paper. To improve performance 

reliability and stability, we import two method to 

get a information between car and car, and car and 

road. One is traffic lane detection method, another is 

vecle recognition. In this paper, we explain the 

methods and whole structure about this system 

except for details.      

I. 서론 

  Dead zone의 정보를 미리 알지 못해서 일어나는 교

통 사고 횟수는 매우 높다. 고속 도로를 비롯하여 일

반적인 시가지 주행에 있어서 사각 지대로 인한 위험

은 항상 존재하며, 이를 극복하기 위해 차량 안에 있

는 운전자들은 보통 사이드 미러(side mirror)와 룸미

러(room mirror)를 사용하지만, 이를 통해서도 극복하

기가 어려운 경우가 많다.  

  본 논문에서는 사이드 미러와 룸미러를 통해서 알 

수 없는 차량 간의 위치 정보시스템에 대해 설명하였

다. 이러한 정보시스템을 구현하기 위한 기본 적인 방

법으로 차선 검출과 차량 인식이라는 두 가지 방법을 

사용하였다. 차선을 검출하여 현재 운전자가 탑승한 

차량의 위치를 정하고, 사각지대에 있는 차량의 위치

를 검출하여 운전자에게 알려주는 시스템으로서 안전

한 운전 및 차세대 차량 간 통신의 기반으로 활용될 

수도 있다.  

II. 본론

2.1 차선검출

  차선 검출(detection traffic lane)은 차량의 현재 위

치를 정하기 위한 방법의 하나로서 차량의 상대적인 

위치, 차량 간의 거리, 후방 및 전방 차량의 속도 등의 

정보를 얻는 방법이다. 이를 위한 각종 알고리즘이 있

고, 본 논문에서는 실제 차선의 너비와 개수 및 상대 

차량의 위치 인식을 기반으로 획득한 영상의 관찰 시

점을 변형시켜 새로운 영상을 획득하는 기하학적 변환

과정인 원근 효과 제거 방법(IPM : Inverse Perpective 

Mapping)을 채택하였다.   
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2.2 차량인식

 영상으로부터 차량을 인식하기 위한 다양한 방

법이 존재한다. 본 논문에서는 차량영상이 갖는 

에지(edge)특성을 이용하여 좌우 차량에 대한 인

식을 수행하는 방법을 채택하였다. 지금까지는 

차량의 전면 유리, 후면 유리, 번호판 등의 영역

에 대한 특성을 중점으로 해석하였지만, 본 논문

에서는 추가적으로 바퀴, 측면 유리, 그림자 등의 

에지 특성을 추가하였다. 

Ⅲ. 실험 및 분석

 실험을 위한 사각지대영상을 획득하기 위해 그림 1 

과 같이 카메라를 위치 시켜 고속 도로 및 일반 국도

에서 촬영하였다. 카메라를 통하여 획득한 8bit 크기의 

bitmap 영상을 ARM9 기반의 MBA 2440보드 상에 

WINCE5.0을 포팅하고 WINCE용 어플리케이션을 제

작하여 실험함으로써 실시간 처리가 가능한지 확인하

였다. 

그림 1. 카메라의 설치위치와 시야

Ⅳ. 결론 및 향후 연구 방향

 운전자를 보호하고 보다 안전하며 수월한 운전이 가

능하도록 사각지대 예측 시스템을 구현하였다. 도로 

여건 및 기후에 보다 안정적인 시스템 구현이 필요하

며, 디자이너에 의해 개발된 차량외부디자인과 잘 어

울리기 위한 카메라의 최적 위치 선정에 대해 연구도 

수행중이다. 또한 후방 감지 및 전방 감지 기술을 접

목하여 차량의 위치에 대한 전체적인 시스템을 구현하

는 연구도 수행중이다. 보다 빠르고 안전한 시스템을 

구현하기 위해 펌웨어 최적화 작업도 수행중이다.    
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