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요  약

스마트 내비게이션을 위해 차량의 차선 위치를 인식할 필요가 있다. 본 논문에서는 이를 위한 선
행 연구로 다중차선 검출 기법을 제안한다. 기존 Box filter, Step filter가 클러터에 취약한 부분을 보

완하기 위해 Three Point Laplacian Filter (TPLF)를 제안하고 실험적으로 그 가능성을 검증한다.

ABSTRACT

Multi-lane detection is useful for the smart navigation system. In this paper, a novel multi-lane 

detection method is presented. The proposed three point Laplacian filter (TPLF) can complement 

the weak points of the previous box filter and step filter. The experimental results validate the 

feasibility of the proposed multi-lane detection method. 
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Ⅰ. 서  론

차선 검출은 ADAS (Advanced Driver Assistance 

System)에서 핵심적인 역할을 한다. 차선 검출을 
통해 차선 이탈 경보를 할 수 있으며, 더 나아가 
다중 차선 검출을 통한 위치 인식 기술은 내비게
이션과 연동하여 정확하고 안전한 주행을 할 수 
있도록 도와준다. 그림 1은 안전의 대명사인 볼보 
자동차에 탑재된 Lane Keeping Aid 사례를 보여
준다. 

그림 1. 최신 차선 검출 기술 상용화 사례

그림 2은 도로노면에 있는 차선 검출을 위한 
일반적인 처리 과정을 보여준다. 기본적으로 입력 
시퀀스에 대해 전처리, 특징추출, 모델추정, 라인 
추적 순으로 처리된다[1]. 본 연구에서는 네 가지 
처리블록 중에서 핵심 부분인 특징추출에 초점을 
맞추도록 한다. 기존 특징 추출 기법은 크게 step 

filter와 box filter로 나뉜다[2]. Step filter는 차선
의 경계에서 필터값을 크게 하며, box filter는 차
선의 중심에서 필터값을 크게 한다.

그림 2. 차선 검출을 위한 기본 처리 흐름도[1]
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그러나, 기존 기법을 차선 검출에 적용할 경우, 

그림 3과 같은 문제가 발생한다. 즉, 두 기법 모
두 배경 클러터에 의한 필터값이 크게 나오며, 특
히 box filter는 차선폭에 따라 필터 폭을 변경해
야한다. 본 논문에서는 이 부분을 보완할 수 있는 
새로운 필터를 제안한다.

(a)

(b) (c)

그림 3. 기존 차선 특징 추출기의 문제점: (a) 테
스트 영상, (b) box filter, (c) step filter

Ⅱ. 본  론

차선의 위치는 정확하게 찾으면서, 배경 에지
에 의한 오검출을 제거하기 위해 그림 4와 같이 
three point Laplacian filter (TPLF)를 제안한다. 

TPLF는 두 개의 필터로 구성되면 F1은 필터계수
가 [-1 +2 -1]이며, -1과 2의 거리는 차선의 최대
폭으로 정의된다. F2는 필터계수가 [-1 1]이며, 배
경에 대한 정보를 추정하는 역할을 한다. 최종 
TPLF 결과는 식(1)과 같이 정의된다.

   i f   
  
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F1: Lane-width invariant filter
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그림 4. 제안한 TPLF 기법

그림 5. 제안된 TPLF 필터의 효과

제안된 기법을 테스트 영상에 적용할 경우, 그
림 5와 같이 나온다. 자세히 보면, 차선의 폭에 
관계없이 필터값이 균일하게 크게 나오며, 배경 
에지에 의한 클러터 영향이 현격히 줄어드는 것
을 알 수 있다. 

Ⅲ. 실험 결과

다중차선 검출을 위한 모델은 직선으로 설정하
였으며, Hough 변환을 통해 추정하였다. 테스트
영상은 Full HD 블랙박스에서 획득한 것을 이용
하였으며, TPLF기반 다중 차선 검출 결과예는 그
림 6과 같다. 2,196 차선에서 검출률은  85.6%였
으며, 프레임당 1.25개의 오검출이 발생하였다.

그림 6. TPLF 기반 다중 차선 검출 결과 

Ⅳ. 결  론

본 연구에서는 다중차선 검출을 위한 차선특징 
검출 기법을 새롭게 제안하여 차선폭 변화, 클러
터에 강인하도록 하였다. 향후 기존 기법과의 비
교 분석을 통해 심도 있게 검증할 예정이다.
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