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요  약

본 논문에서는 터널 내에 정지한 차량에 대한 검출 알고리즘을 제안한다. 제안 알고리즘은 배경 
추정을 통하여 객체를 분리하고, 차량등 컬러 정보의 실험적 분석을 통하여 효과적으로 차량을 검출 

하였다. 모의 실험 결과는 터널 영상에 대하여 95% 이상의 정지 차량 검출율을 보여준다.

ABSTRACT

In this paper, we propose stopped vehicle detection algorithm in the tunnel. It is shown that 

our method distinguished objects from background estimated image, and then detected stopped 

vehicles efficiently based on the experimental analysis about the color information of their lamps. 

The simulation results show the detection rate is achieved over 95% in the tunnel image.
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I. 서  론

수송 시간 단축, 공간 활용 등의 여러 가지 이
유로 터널 개발이 필요로 해지고 있으며 많은 터
널들이 건설되어지고 있다. 터널 내 사고는 주로 
과속, 차량 결함, 정지 차량 등에 의한 교통사고
에 의해 발생하며 정지 차량은 이차적 사고가 발
생할 수도 있다. 이와 같이 터널 내의 사고 위험
이 갈수록 높아지고 있는 상황에 따라 조기 대응 
및 관리가 더욱 더 중요시 되고 있으며 이러한 
문제를 해결하기 위해 영상 유고 감지 시스템이 
도입되고 있다. 

객체 인식에 대한 연구들의 대부분은 영상에서 
움직이는 객체를 검출하여 추출된 객체를 추적하
여 객체의 정보를 분석하여 위험 상황을 감지한
다. 영상 기반 객체를 검출에 있어서 가장 많이 
이용되는 방법은 배경 영상 추정을 통하여 현재 

입력되어지는 영상과의 차이를 통하여 객체를 추
적하는 방법이다. 배경 추정 방법을 사용하여 객
체를 추출하는 방법에는 Running Gaussian 

Average (RGA)[1], Mixture of Gaussian 

(MoG)[2], KDE (kernel density estimate)[3], 

Temporal Median Filter (TMF)[4] 알고리즘 
등이 있다. 화소의 밝기값, 색차값 등의 칼라 히
스토그램을 이용하여 객체를 검출한다[5]. RGA 

방법을 제외하고는 실시간 처리에 적합하지 않다. 

구현하기에 계산량이 많고 움직임이 많은 객체는 
판별하기 힘든 단점을 가진다. 

본 논문에서는 구현이 간단하고 빠른 검출이 
가능한 배경 추정 방법인 RGA 방법을 이용하여 
배경 영상에서 차량 객체를 검출한다. 정지차량 
은 추출된 차량 객체를 바탕으로 실험적으로 분
석되어진 칼라 모델 정보를 이용하여 검출한다.  
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Ⅱ. 본  론

제안하는 터널 영상에서 정지차량 검출 알고리
즘은 그림 1과 같이 구성되어진다. 비디오 영상으
로부터 입력 받아 RGA 방법에 의해 객체를 검출
하고 추출된 객체들을 후보 영역으로 위치정보 
및 Luv 칼라 정보를 이용하여 정지 차량을 검출

한다.

그림 1. 제안하는 정지차량 검출 구성도

실시간으로 객체 후보 영역을 검출하기 위해 
RGA 방법을 이용한다.

                 (1)

여기서 는 현재 입력되는 밝기값, 는 이전 

프레임의 평균, 는 경험적 가중치로서 0과 1의 
값을 실험치로 사용한다. 그림 2는 배경 추정에서 
차량 객체를 추출한 영상이다. 

그림 2. 객체 추출 영상

  추출되어진 차량 객체 후보 영역에서 Luv 칼라 
공간의 히스토그램 분포의 특징에 따라 정지 차
량의 특징을 추출하여 검출한다. 그림 3은 Luv 
칼라 공간에서 각각의 차량등에 대한 분석되어진 

히스토그램을 나타낸다.

그림 3. Luv 칼라정보에서 차량등 히스토그램 

ⅡI. 실험 및 결과

모의실험은 Intel Core2 Quad Q9300 2.5GHz 
CPU에서 Visual Studio 2010과 영상처리용 오픈
소스 라이브러리인 OpenCV를 사용하였다. 

1280x720p 영상에서 제안한 알고리즘을 사용해서 
총 1000장의 정지 차량 영상에서 95.1%의 검출율
을 보였다. 오검출은 검지 거리가 먼 경우에 후보 
객체를 찾아 내지 못한 경우에 발생했다. 

그림 4. 정지차량 검출 결과

IV. 결 론

본 논문에서는 배경추정을 통하여 배경영상을 
생성하고 그 결과로부터 객체를 생성하여 차량의 
후보 객체를 생성하여 차량등의 Luv 칼라정보 특
성을 사용하여 정지차량을 검출하였다. 먼거리에 
존재하는 정지차량을 검출하는 개선 알고리즘 연

구가 추가로 필요하다.  
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