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Abstract

 This paper proposes a new fast algorithm that 

detects the lanes on the road using Moore-Neighbor 

edge trace algorithm, which traces the edge 

elements by searching the connectivity in eight 

direction window. The detected line components are 

connected if they have the same orientation on the 

same line. The proposed algorithm is faster than 

other conventional algorithms since it tests only the 

connectivities of the line segments. The performance 

of the proposed algorithm has tested by the 

experiments to test how fast and accurate. 

I. 서론 

  영상처리 기술의 발전은 산업의 거의 전분야로 응용

영역을 넓혀가고 있으며 일상생활에서 안전성과 자동

화가 필요한 것이면 거의 모두 카메라를 기반으로 하

는 영상처리기술을 응용하고 있다. 특히 자동차의 경

우 사람이 부주의하더라도 자동차가 안정적으로 주행

하여 사고를 방지하려는 목적으로 영상처리 기술을 사

용하기 시작했으며 무인자동차의 개발이라는 큰 목표

로 연구가 진행되고 있다.

 무인자동차의 연구에서 가장 중요한 부분은 자동차의 

진행을 가능하게 하는 차선의 검출이다. 무인자동차를 

위해 개발된 이 기술은 운전자의 부주의를 경고하여 

사고를 방지하는 목적으로 사용되기도 한다. 지금까지 

개발된 차선검출 기법은 칼라 성분들을 이용하는 방법

[1], 이동 창 기법을 이용하여 입력 영상의 체크 포인  

    

트를 결정하고 차선을 검출 하는 방법[2], 직선 성분을 

찾는 대표적인 알고리즘인 허프 변환 기법 등이 있

다.[3] 지금까지 개발된 이러한 기법들은 곡선에서도 차

선을 검출할 수 있다는 장점이 있으나 처리시간이 오래 

걸려 실시간으로 영상을 획득 하는데  문제가 있다.   

  이러한 문제를 해결하기 위해 본 논문에서는 에지영

상에서 무어-네이버 에지 추적 알고리즘으로 차선의 

예비 후보영역을 검출하고 이들의 연결성을 판단하여 

최종적으로 차선을 검출하는 알고리즘을 제안함으로써 

기존의 알고리즘의 단점이었던 처리시간의 문제를 해

결할 수 있다.

II. 무어-네이버 에지추적 알고리즘

  무어-네이버 에지추적 알고리즘은 경계선을 추적하

는데 많이 사용되는 알고리즘으로써 그림 1과 같이 8-

방향의 연결성을 추적할 수 있도록 고안된 알고리즘이

다. 자신의 위치에서 8-방향을 검색하고 추적하여 연

속된 성분들을 찾는다.[4] 

P(x,y)

그림 1 무어-네이버 추적 경로. 

 전처리 과정으로 에지 추출한 후 에지 경계선들의 픽

셀 값을 추적하게 되며 를 현재의 위치에서 픽셀 

값으로 1을 갖는 위치의 방향성을 체크 하게 된다. 

를 검색된 방향의 한 픽셀 단위로 이동을 시킨 

857



2008년도 대한전자공학회 하계종합학술대회 제31권 제1호

후 이전의 방향성과 비교하여 연속성분들만 추적하게 

된다. 본 논문의 알고리즘이 연속성을 갖기 때문에 대

각선 성분이 끊어지게 되면 추적을 새로이 시작 하게 

된다. 왼쪽 차선의 경우 의 방향 성분이 가장 

많은 값만 얻어내어 차선 후보 영역으로 지정하게 되

며 최종적으로 차선을 검출 하게 된다.    

Ⅲ. 차선검출 기법

  

  차선을 검출함에 있어 차선에 다른 차량이 걸쳐 있

게 되면 차선 검출 단계에서의 기울기 값의 계산에 오

차를 발생 시키는 원인이 되므로 검출하려는 차선에 

장애물이 없다는 전제 조건이 필요하다. 무어-네이버 

에지 추적 알고리즘으로 에지 경계면을 찾고 이를 바

탕으로 검출된 차선의 후보 영역에 대해서 처음 시작 

위치와 한 픽셀 차이가 나는 다음 위치간의 기울기 값

을 구하여 직선을 그려준다. 그리고 마지막의 픽셀과 

그 이전의 픽셀간의 기울기를 구하여 직선을 그려주게 

된다. 이때 두 직선의 기울기 값의 차이가 ±이상 

차이를 보이게 되면 두 기울기 값의 평균을 취하여 최

종적으로 기울기를 산출하고 차선을 검출하게 된다.  

Ⅳ. 실험

  제안한 알고리즘은 Pentium PC에서 Visual C++ 언

어를 사용하여 구현하였다. 실험에는 320×240 크기의 

맑은 날씨의 도로로 차량이 많지 않은 고속도로에서 

수집한 100개의 영상을 사용하였다. 처리시간은 100 

프레임 처리에 소요되는 시간을 측정하고 영상수로 나

눈 평균소요시간으로 정하였다. 그림 2(b)는 전처리과

정에서 얻은 영상이고 그림 2(c)는 무어-네이버 추적 

알고리즘으로 검출한 차선을 보여 주고 있다. 그림 

2(d)의 경우는 차선 후보를 검출한 후 기울기를 구하

여 최종적으로 차선을 검출한 결과영상을 보여준다.  

 실시간으로 영상을 처리하기 위해서 영상 처리시간의 

단축이라는 측면이 중요하다. 기존의 방법들은 허프 

변환을 이용하여 직선 성분을 찾고 차선을 검출하는데 

이 경우 배경이 복잡 하게 되면 처리시간이 오래 걸린

다는 단점이 있다. 반면 본 논문에서 제시한 무어-네

이버 추적 알고리즘의 경우 처리시간이 표 1과 같이 

허프 변환 기법보다 0.2431초 정도 빠른 처리 시간을 

보임을 알 수 있다.

       

(a) 입력 영상          (b) 전처리 결과

       

       (c) MNT 결과        (d) 최종 차선 검출 

그림 2 실험결과 영상.

알고리즘 수행시간(sec/frame)

허프 변환 0.2856초

무어-네이버 추적 0.0425초

표 1 알고리즘 수행 시간 비교.

Ⅴ. 결론 및 향후 과제

  본 논문은 Moore-Neighbor 에지추적 알고리즘을 차

선 검출에 적용하기 위해 에지 연결도를 활용하는 방

법을 제안하였으며 기대한 결과를 얻을 수 있음을 보

였다. 그러나 무어-네이버 추적 알고리즘의 단점은 차

선에 다른 차량이 걸쳐 있게 되면 차선 검출에 오차가 

발생 한다는 것이다. 이러한 단점 보완을 위해서 장애

물이 차선위에 있을 경우 장애물을 무시하고 차선의 

연장선을 검출할 수 있는 개선된 알고리즘의 개발을 

위한 지속적인 연구가 필요하며, 직선 차선뿐만 아니

라 곡선에서도 뛰어난 검출 능력을 보이는 알고리즘의 

개발도 지속적으로 수행 할 것이다. 
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