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요  약

최근 차량 운전자들의 안전 운행을 보조하기 위해 운전자의 차량과 전방의 차량 간의 거리를 추정하고 안전거리 

유무를 알려주기 위한 경보시스템이 개발되고 있다. 본 논문에서도 실제 도로 환경에서 전방의 주행 차량을 검출하

여 차간 거리를 측정하고, 충돌 위험 상황을 감지하여 운전자에게 충돌 위험을 알리는 충돌경고시스템을 설계 및 

구현하였다. 먼저 전방주시 카메라를 활용하여 촬영한 도로영상으로부터 도로와 차량에 해당하는 관심 영역을 추

출하고, 관심 영역에서 전방 차량의 그림자 임계값 분석을 통해 전방 차량 객체를 추출한 후 전방 차량과의 거리를 

계산하여 충돌 위험 경고를 알려준다. 주행 차량 검출 및 차간 거리 측정 결과를 기반으로 충돌경고시스템을 설계 

및 구현하였으며, 실제 도로상황에 적용하여 실험한 결과 매우 높은 정확도를 나타내어 안전 운전에 대응할 수 있

는 것으로 검증되었다.

ABSTRACT

Recently, the warning system to aid drivers for safe driving is being developed. The system estimates the distance between the driver’s car 

and the car before it and informs him of safety distance. In this paper, we designed and implemented the collision warning system which 

detects the car in front on the actual road situation and measures the distance between the cars in order to detect the risk situation for collision 

and inform the driver of the risk of collision. First of all, using the forward-looking camera, it extracts the interest area corresponding to the 

road and the cars from the image photographed from the road. From the interest area, it extracts the object of the car in front through the 

analysis on the critical value of the shadow of the car in front and then alerts the driver about the risk of collision by calculating the distance 

from the car in front. Based on the results of detecting driving cars and measuring the distance between cars, the collision warning system was 

designed and realized. According to the result of applying it in the actual road situation and testing it, it showed very high accuracy; thus, it has 

been verified that it can cope with safe driving.
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Ⅰ. 서  론

 

2011년 12월 등록된 자동차 수만 1,844만대를 넘어 자

동차 성수기 시대에 접어들어 있지만, 이에 비례하여 한 

해 발생하는 자동차 사고수도 늘어나고 있으며, 차량가

격의 상승 및 고급화로 인한 물질적인 피해도 지속적으

로 증가하고 있다. 교통사고 유형을 살펴보면 자동차의 

기기적인 결함보다는 운전자 부주의에서 오는 사고가 

전체 사고 비중의 75% 이상을 차지하고 있어 정보기술

(IT)을 접목하여 운전자의 운전을 보조하고 안전한 운전

을 지원하는 지능형 자동차(스마트 자동차)에 대한 필요

성이 대두되고 있다[1]. 

지능형 자동차의 경우 컴퓨터 하드웨어 성능의 발달

로 컴퓨터 비전 및 영상처리 기술이 급속히 발달하였고, 

고해상도의 영상데이터를 분석할 수 있을 뿐만 아니라 

실시간 동영상 처리까지 가능해졌다. 교통사고의 예방, 

방지 및 회피를 위하여 지능형 자동차와 관련된 많은 기

술의 연구와 개발이 이루어지고 있으며, 인간의 지각능

력에 의존한 주행방법의 한계점을 보완하고 안전 운전

을 도와 운전자의 부담과 피로도의 경감을 목적으로 하

는 다양한 보조시스템들이 개발되고 있다[2,3].

특히, 운전자는 운전 도중에 상황을 인지, 판단 및 조

작하는 과정을 반복하여 수행하는데, 안전운전 불이

행, 중앙선 침범, 과속, 신호위반, 교차로 통행위반 및 

안전거리 미확보 등의 운전자의 과실로 다양한 유형의 

사고를 일으킨다. 따라서 도로를 주행할 때 운전자의 

과실로 인해 발생할 수 있는 교통사고를 사전에 방지하

기 위하여 운전자에게 차선이탈 및 차량충돌 위험을 알

리는 것은 안전 운전을 위해 매우 중요한 정보가 된다

[3,4,5].

최근 들어 차량에 카메라를 탑재하고 도로 전방의 

영상 정보를 수집하고 분석하여 운전자에게 시각 및 

청각적인 경보를 제공하는 차간거리제어장치(SCC : 

Smart Cruise Control) 및 차선유지도움장치(LKAS : 

Lane Keeping Assist System) 등 자동차 관련 첨단기술

이 연구 및 개발되어 상용화되기 시작하고 있다. 그러

나 차량에 카메라 및 내장형시스템(Embedded System)

을 탑재하여 실시간으로 데이터를 수집하여 분석하고 

판단하는 프로세스는 많은 제약 사항을 포함하고 있

다. 카메라 영상을 처리하기 위한 기술은 실시간 프로

세스에 적합하지 않을 수 있으며, 차선 및 차간 검출을 

위해 영상 데이터에 대한 실시간 탐색 및 처리가 필요

하다[3,6,7].

본 논문에서는 실제 도로 환경에서 충돌 위험 상황을 

감지하고 실시간으로 차선 및 차간 인식을 통하여 차간 

거리를 측정한 후 충돌 위험 경고를 발생시켜 안전 운전

을 도와주는 충돌경고시스템(Collision Warning System)

을 설계 및 구현한다. 먼저 차량 전방에 설치된 카메라를 

활용하여 촬영한 도로영상으로부터 도로와 차량에 해

당하는 관심 영역을 추출한다. 추출한 관심 영역에 대한 

허프 변환을 통하여 직선 성분을 검출하고 확률 계산을 

통하여 차선을 확정하여 필터링을 실시하고, 관심 영역

에서 전방 차량의 그림자 임계값 분석을 통해 전방 차량 

객체를 추출하여 전방 차량과의 거리를 계산한다. 주행 

차량 검출 및 차간 거리 측정 결과를 기반으로 충돌경고

시스템을 설계 및 구현하였으며, 실제 도로상황에 적용

하여 실험한 결과 매우 높은 정확도를 나타내어 안전 운

전에 대응할 수 있는 것으로 검증되었다.

본 논문의 구성은 다음과 같다. 2장에서는 전방 차

량을 식별하여 차간 거리 인식을 위한 전처리 과정을 

설명하고, 3장에서는 실시간 차간 거리 인식을 통한 

충돌경고시스템의 설계 및 구현 내용을 설명한다. 4

장에서는 제안한 충돌경고시스템을 실제 도로 상황

에서 적용한 실험 결과를 기술하고, 5장에서는 결론

을 맺는다.

Ⅱ. 차량 검출을 위한 전처리 과정

차선 및 차량 검출을 통한 차간 거리 인식은 입력영상 

중 관심영역을 설정하여 전처리 과정을 거친 후 차선과 

차량을 검출하고 차간 거리를 측정함으로써 차량의 안

전운전을 지원하는 충돌경고시스템에 적용될 수 있도

록 하였다. 차선과 차량 인식과정은 다음과 같다. 입력된 

도로영상을 차선 및 차간 인식 알고리즘에 적용하기 위

해서는 먼저 도로영상에 대해서 전처리가 선행되어야 

한다. 관심영역(Region of Interest : ROI)을 정하고, 그레

이스케일(gray scale), 소벨 연산(sobel operation) 및 이진

화(binarization)를 이용하여 차선과 차량의 특징을 추출

한다. 이후 전처리 한 영역을 바탕으로 허프 변환을 적용

하여 영상 내 직선과 차량 성분을 검출하고, 검출된 직선

성분을 분석하여 통계적으로 최대값 성분을 차선으로 
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인식한다. 또한, 전방 차량인식을 위해 관심영역에서 임

계값이하이면 차량 객체로 설정하고 차량 여부를 식별

하여 차간 거리를 계산한다. 카메라 영상 분석을 통한 차

선 및 차간 거리 인식 과정은 그림 1과 같다.

그림 1. 카메라 영상 분석을 통한 차간 거리 계산 과정
Fig. 1 process of vehicle distance using camera image

2.1. 그레이 스케일(Gray Scale)

그레이 스케일은 백색에서 흑색까지를 단계적으로 

나누어 밝기의 정도를 나타낸 척도로 비디오 시스템의 

점검뿐 아니라 디자이너를 위한 톤의 참조기준으로 사

용되고 스튜디오에서 사용되는 모든 화면과 재료들의 

반사를 점검하고 평가하는 데 사용되는 스케일이다. 그

레이 스케일은 10단계의 밝기를 가지고 있는데 최소한 

3% 반사에서 60% 반사까지가 포함되어 있고, 20 대 1의 

톤의 범위를 취급한다. 이 10단계를 넘는 위․아래 부분

의 톤의 변화는 화면상에 나타나지 않는다.

영상처리 측면에서 살펴보면 RGB[Red-Green- Blue] 

값이 모두 같은 값을 가지고 0(흑)에서 255(백)까지의 단

계로 흑백의 강도를 나타낸다. 즉, 색 정보는 없고 밝기 

값만을 가지는 영상이라고 보면 되는데, 여기서 색 정보

라 함은 우리가 다루는 RGB구성보다는 YCbCr 구성을 

말한다. RGB는 각각이 Red, Green, Blue의 색 정보를 가

지고서 영상을 표현하는 반면에 YCbCr의 경우는 하나

의 밝기 성분(휘도, Y) 및 두개의 색차 성분(Cb, Cr)으로 

색상을 표현하는 색 공간을 표현한다[8,12]. 

(1)

두 구성은 완전히 다른 형식이 아니라 ⑴의 공식으로 

상호변환이 가능하다. 영상처리 시에는 NTSC(National 

Television System Committee)에서 제시한 YIQ(밝기, 색

상, 순도) 방식에 기초하여 그레이 스케일로 변환한다. 

즉, 위의 행렬식으로 계산해보면 밝기 Y는 0.299 * R + 

0.587 * G + 0.114 * B 가 되는 것이다. 그리고 계산식을 

보면 알겠지만 밝기 값은 최소 0에서 최대 255값을 가지

므로 이전의 밝기 조절에서와 같은 값이 255를 넘기는지

에 대한 검사는 하지 않아도 된다는 걸 알 수 있다. 또한 

Green값에 가장 높은 비율을 주었는데 이유는 인간의 눈

이 녹색을 더 잘 감지하기 때문이다[8]. 그림 2의 ⒝는 입

력 영상에 대해 그레이 스케일을 적용하여 변환한 결과

이다.

(a) (b)

그림 2. 그레이 스케일을 수행한 영상
(a) 입력 영상 (b) 그레이 스케일
Fig. 2 image using gray scale
(a) input image (b) gray scale

2.2. 소벨 연산(Sobel Operation)

카메라를 통해 얻어진 영상에서 차선을 검출하기 위

해 여러 에지 추출 연산중에서 대각선 방향으로 강인성

을 보이는 소벨 연산을 이용하여 에지를 검출한다[9]. 

-1 0 1 1 2 1

-2 0 2 0 0 0

-1 0 1 -1 -2 -1

그림 3. 에지 검출을 위한 마스크 행렬
Fig. 3 mask matrix for edge detection
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에지를 검출하는 방법으로는 편미분 연산자 계산에 

의한 검출 방법으로 영상에서의 기울기를 구하는 방법

과 마스크를 이용하는 방법이 있으나 여기서는 2차 미분

에 해당하는 마스크 행렬을 이용하여 에지를 검출한다. 

그림 4의 ⒝는 그레이스케일을 수행한 영사에 대해 소벨 

연산을 이용하여 영상의 에지를 추출한 결과이다.

(a) (b)

그림 4. 소벨 연산을 수행한 영상
(a) 입력 영상 (b) 소벨 연산

Fig. 4 image using sobel operation
(a) input image (b) sobel operation

2.3. 이진화(Binarization)

영상 정보는 잡음 신호를 많이 포함하고 있으므로 직

접 차선 정보 추출을 위하여 활용하기 어렵다. 따라서 영

상정보는 이진화 과정을 거쳐 잡음 성분들을 제거하여 

차선 정보를 추출하기 적합한 영상 정보로 변환하여야 

한다. 그러기 위해 소벨 연산에 의해 추출된 에지에 대하

여 이진화 작업을 수행한다. 이진화는 영상의 픽셀 갑을 

0 또는 255로 만드는 연산이며, 픽셀의 속성을 배경

(background)과 객체(object)의 두 그룹으로 나누는 작업

으로 영상 내에 원하는 객체의 정보(위치, 크기, 모양)를 

얻기 위한 전처리 과정으로 많이 사용된다[7,10]. 

   i f  ≤
 i f   (2)

이진화는 전역적(global) 이진화와 지역적(local) 이진

화가 있으며, 전역적 이진화는 영상 전체 픽셀에 대하여 

하나의 임계값을 사용하여 이진화 시키는 방법이고, 영

상을 여러 개의 구역으로 분할하여 각 구역마다 다른 임

계값을 사용하여 이진화를 수행하는 지역적 이진화 방

법이 있다. 이진화 알고리즘은 식 (2)와 같으며, 그림 5의 

⒝는 소벨 연산을 적용한 영상에 대해 이진화를 수행한 

결과 영상이다.

(a) (b)

그림 5. 이진화를 수행한 영상
(a) 입력 영상 (b) 이진화

Fig. 5 image using binarization
(a) input image (b) binarization

2.4. 허프 변환(Hough Transformation)

차선을 검출하기 위하여 영상 좌표에서의 직선의 방

정식을 파라미터 공간으로 변환하여 직선을 찾는 알고리

즘은 허프 변환 알고리즘을 이용하여 차선을 검출한다. 

그림 6. 허프 변환
Fig. 6 hough transformation

허프 변환은 화상 처리에서의 선분 추출을 위한 변환 

방법으로 직선을 xcosθ＋ysinθ＝ϱ로 나타내면 동일 직
선은 θ-ϱ평면에서는 한 점에 떨어지므로 θ-ϱ 평면에서
의 클러스터링에 의해 직선을 찾는다. 직선을 θ-ϱ 평면
에 떨어뜨리는 것을 허프 변환이라고 말한다[11]. 

(a) (b)

그림 7. 허프 변환을 수행한 영상
(a) 입력 영상 (b) 허프 변환 

Fig. 7 image using hough transformation
(a) input image (b) hough transformation
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그림 7의 ⒝는 이진화를 수행한 영상에 대해 허

프 변환을 적용한 영상이다.

Ⅲ. 충돌경고시스템 설계 및 구현

주행 차량을 검출하여 차간 거리를 측정하여 운전자

에게 충돌위험 경고를 알려주는 충돌경고시스템을 설

계하여 구현하였다. 먼저 차선 추출의 정확도를 높이고 

처리 속도를 향상시키기 위하여 각각 왼쪽과 오른쪽 차

선으로 관심영역을 설정하고 허프 변환에 의한 직선 알

고리즘을 적용하였다. 차량 인식은 차량의 그림자 및 뒷

바퀴의 어두운 색 성분이 임계값 이하이면, 이를 객체로 

설정하여 차량 여부를 판단하였다. 그리고 관심영역의 

픽셀 좌표의 y축 상의 최하점과 임계값 이하인 영역의 

픽셀 좌표의 y축 상 최하점 간의 픽셀 수를 이용하여 선

행 차량과의 차간 거리를 산출하였다.

3.1. 차선 검출 과정

차선 검출은 전처리 과정에서 그레이스케일 영상으

로 변환된 영상을 소벨 연산과 이진화를 거쳐서 나온 차

선 에지의 픽셀에 대해 허프 변환을 수행하여 표 1과 같

은 과정으로 검출이 이루어진다.

표 1. 차선 검출 알고리즘
Table. 1 vehicle lane detection algorithm

① 입력 영상에서 차선을 검출하기 위한 검사영역을 지정

한다.

② 좌측 차선과 우측 차선 검출을 위해 각각 관심영역을 지

정한다.

③ 오른쪽 차선을 검출하기 위해 오른쪽 차선의 관심영역

으로부터 직선성분 검출을 위하여 허프 변환을 적용한

다.

④ 왼쪽 차선을 검출하기 위해 왼쪽 차선의 관심영역을 좌

우 변환하고, 직선성분 검출을 위하여 허프 변환을 적

용한다. 직선 성분을 검출하면 그 결과를 다시 좌우 변

환한다.

⑤ 검출된 왼쪽과 오른쪽 차선의 직선성분을 분석하여, 확

률적 계산에 의하여 최대값 성분을 차선으로 선택한다.

⑥ 선택한 차선에 대하여 필터링한다.

⑦ 단계 ② 과정으로 이동한다.

차선 인식을 통하여 운전자의 의도하지 않은 차선 이

탈을 감지하여 경고음을 제공한다. 카메라를 통해 입력

되는 전방 도로 영상에서 차선을 검출하고 주행 방향과 

차선의 위치를 분석하여 차선 이탈 여부를 판단하여 차

선을 이탈할 경웨는 경고음을 발생한다. 이 알고리즘에 

이용하여 차선을 검출하는 과정은 그림 8과 같다.  

(a) (b)

(c) (d) 

그림 8. 차선 검출 과정. (a) 입력 영상 
(b) 관심 영역 설정 (c) 직선 검출 (d) 차선 확정
Fig. 8 process of vehicle lane detection

(a) input image (b) region of interest set (c) straight 
line detection (d) lane confirmed

3.2. 차간 인식 및 거리 계산 과정

차간 인식은 전처리 과정을 거쳐서 생성된 전방의 영

상에서 차량의 색상 성분을 분석하고 필요에 따라 차량

의 그림자나 뒷바퀴, 후미 등의 색상 성분을 분석하여 차

량 인식 검출 객체로 사용한다. 

표 2. 차간 거리 계산 알고리즘
Table. 2 algorithm of distance between vehicles

① 차량의 그림자 및 차량의 양쪽 뒷바퀴가 모두 어두운색 

성분을 가지는 특징을 이용하여 임계값을 설정한다.

② 영상에서 전방 차량 인식을 위한 관심영역을 지정한다.

③ 전방 차량인식을 위한 관심영역에서 임계값 이하이면 

이를 객체로 설정한다.

④ 설정된 객체를 분석하여 차량 여부를 결정하고, 차량인 

경우 차간 거리를 계산한다.

⑤ 단계 ② 과정으로 이동한다.
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차간 인식을 통하여 도로 주행 중 전방 차량과의 거리

가 가까워졌을 때 운전자에게 경고음을 제공한다. 전방 

차량과의 거리 측정은 카메라를 통해 입력되는 전방 도

로 영상에서 차량을 식별하고 상대적인 거리를 계산하

며, 차량 주행 속도에 따른 위험 거리 이하로 좁혀지기 

시작하면 경고음이 발생한다. 표 2와 같은 과정으로 검

출이 이루어지며, 이 알고리즘의 적용 결과는 그림 9와 

같다.

(a) (b)

(c) (d)

그림 9. 차간 인식 과정. (a) 입력 영상 
(b) 임계값 분석 (c) 전방 차량 검출 (d) 차간 거리 계산

Fig. 9 process of vehicle recognition
(a) input image (b) threshold Analysis (c) detect the 

vehicle ahead (d) Inter-vehicle distance 

3.3. 차간 거리 및 차량 속도 계산

차간 인식 알고리즘에 의해 차량을 인식하고, GPS 

(NMEA 0183) 수신기를 장착하여 차량 속도와 초음파 

센서에 의한 근접 차량 거리를 검출하고, 측정한 실제 차

선의 거리 값과 차간 거리 값을 종합적으로 판단하여 차

선 이탈 및 충돌 위험 경고 신호를 사용자에게 알린다. 

차간 거리 산출 시스템은 차량의 전방 도로를 촬영하

는 카메라, 촬영된 전방도로 영상을 그레이스케일, 소

벨 연산, 이진화 및 허프 변환을 수행하는 영상처리부, 

선행 차량의 후미 그림자를 검출하기 위한 관심영역에

서 밝기가 설정된 임계값 이하인 영역을 검출하여 운전 

중인 차량과 선행 차량과의 차간 거리를 산출하는 거리 

산출부를 포함한다. 그리고 거리 산출은 관심영역의 픽

셀 좌표와 임계값 이하인 영역의 픽셀 좌표를 이용하여 

선행 차량과 운전 중인 차량과의 차간 거리를 산출한

다. 그림 10은 표 1의 차선검출 알고리즘과 표 2의 차간

인식 알고리즘을 이용하여 실제 도로 영상을 분석하여 

차선 이탈 및 추돌 위험 경고를 사용자에게 알려주는 실

험 화면이다.

 

그림 10. 차간 거리 및 속도 계산 결과
Fig. 10 speed and distance of vehicles

그림 11. 하드웨어 구성도
Fig. 11 Hardware Diagram

3.4. 하드웨어 구성도 및 시제품 

전방의 차량을 검출하여 운전 중인 차량과의  차간 거

리를 측정하여 충돌위험 경고를 발생하여 운전자에게 

안전운전을 지원하는 충돌경고시스템의 하드웨어 구성

은 그림 11과 같다. 카메라 모듈, 프로세서(CPU), 위성항

법장치(GPS), 초음파 센서, 입력 모듈 및 전원장치

(Power) 등을 포함한 시제품을 시험하기 위하여 차량에 

장착한 모습은 그림 12와 같다.

그림 12. 차량에 장착한 시제품
Fig. 12 prototypes in vehicle 
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Ⅳ. 실험 결과 및 분석

4.1. 실험 조건

차선을 이탈 할 경우는 차선의 종류와 방향 지시 등의 

작동 유무에 따라 표 3과 같이 운전자에게 경고음 제공

여부를 결정한다. 차간 인식은 도로 주행 중 차량 속도와 

전방 차량과의 거리를 토대로 안전거리 미확보로 판단

되면 경고음을 발생한다. 단, 브레이크를 작동할 때는 운

전자가 위험 상황을 인지하였다고 판단하여 경고음을 

발생하지 않는다. 표 4와 같은 조건으로 충돌 위험 경고

음 제공 여부를 결정한다.

표 3. 차선 이탈 경보 조건
Table. 3 condition of lane departure warning 

방향 지시등 ON 방향 지시등 OFF

차선이 점선일 때 경고음 (  × ) 경고음 ( ○ )

차선이 실선일 때 경고음 ( ○ ) 경고음 ( ○ )

표 4. 차량 충돌 위험 경보 조건
Table. 4 condition of vehicle collision warning 

차간 거리 20m 이내 10m 이내 3m 이내

주행 속도 30km/h 이상 30km/h 이상 주행속도 무관

4.2. 실험 환경 및 방법

제안한 차선 및 차간 거리 인식 알고리즘을 구현하여 

차량에 탑재한 후 주간과 야간의 좋은 조건, 흐린 날, 우

천 시 등의 나쁜 조건의 실제 도로 상황에서 50여회의 도

로 주행 시험을 실시하였고, 실험 과정에서 미세한 오류

와 부작용 등을 해결하였다. 

표 5. 실험 환경 및 방법
Table. 5 experimental environment and methods

∘차량의 브레이크 및 방향지시등 케이블을 보드에 연결

∘차량 앞 번호판 상단에 초음파 센서 부착

∘차량 보조석 상단에 GPS 장비 부착

∘차량 백미러 하단에 카메라를 부착하여 각도와 초점을 설정

∘도로 주행 테스트 실시 : 차선 및 차량 인식, 차선이탈 경보, 

차량충돌위험 경보

4.3. 실험 결과

차량 그림자를 이용하여 주행 차량을 검출하고 차간 

거리를 측정하여 운전자에게 충돌위험 경고를 알려주는 

충돌위험경고시스템 및 시제품을 제작하여 실제 도로 

환경에서 실시한 실험 결과는 표 6과 같다. 표 3에서 제시

한 차선 이탈 경보 조건을 기준으로 실시한 차선 인식에 

대한 실험에서 실선은 95.3%, 점선은 95.1%의 인식률, 표 

4에서 제시한 차량 충돌 위험 경보 조건을 기준으로 실시

한 차량 인식 실험에서는 94.7%의 인식률을 나타내어 안

전 운전에 도움이 될 수 있는 것으로 확인되었다.

표 6. 도로 주행 시험 결과
Table. 6 results of road driving tests

항목 인식률 시험 내용

차선 

인식

실선 : 95.3%

점선 : 95.1%

<표 3>의 조건을 충족하여 경보

음 발생

차량 

인식
94.7%

<표 4>의 조건에 따라 주행속도 

측정/근접차량 감지 및 차량 충

돌 위험경보 양호

Ⅴ. 결  론

교통사고의 원인 중 하나인 운전자의 부주의를 줄이

기 위해 차선을 이탈하고 차량이 근접할 때, 운전자에게 

경보를 제공하는 시스템의 핵심적인 기술에 대한 연구

가 진행되고 있다. 본 논문에서는 카메라 영상을 통해 수

집되는 전방 도로 영상을 분석하기 위해 관심 영역을 설

정하고 그레이 스케일, 소벨 연산, 이진화, 허프 변환 등

의 전처리 과정을 거쳐 색상 성분의 임계값을 얻고 윤곽

을 찾아내는 방법으로 차선과 전방 차량을 검출하여 차

간 거리를 계산하는  보다 효율적인 알고리즘을 제안하

였다. 제안한 차량 검출 및 차간 거리 계산 알고리즘을 

구현하여 실제 도로상황에 적용하여 실험한 결과 95% 

이상의 인식률을 나타내어 안전 운전에 대응할 수 있는 

것으로 입증되었다. 

흐린 날씨, 야간 등 기상 악조건 상황에서도 차량 및 

차선 검출에 대한 인식률이 100%에 근접할 수 있는 영

상 처리 기법 및 검출 알고리즘에 대한 연구를 진행하

고 있다.
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