
한국컴퓨터정보학회 동계학술대회 논문집 제31권 제1호 (2023. 1)

7

● 요   약 ●  

자율주행 자동차에 관한 연구에서 상황을 인지하기 위한 교통 표지판을 다양한 환경에서 인식하도록 하는 

과정은 필수적인 요소이다. 이러한 교통 표지판은 객체 검출 방법을 통해 인지할 수 있지만, 환경에 따라 성

능 차이가 크다. 본 논문에서는 Yolov4 모델을 기반으로 공개된 데이터 세트를 이용해 학습하고, 테스트 배

드 환경에서 교통 표지판을 검출한다. 테스트 배드에서 조건, 거리, 강수량에 따른 다양한 환경에 대한 교통 

표지판 검출의 성능을 비교 및 분석한 결과를 보인다.

키워드: 객체 검출(Object Detection), 교통 표지판(Traffic Sign), 자율 주행(Self-Driving)
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I. Introduction

자율주행 자동차에서는 상황을 인지하는 것은 가장 필요한 기술이

다. 차량 내부에 부착된 블랙박스를 통해 교통사고 감지[1-3], 교통 

표지판 검출을 통한 도로 상황 인지[4]와 같은 연구가 진행되고 있다. 

하지만, 교통 표지판이 원거리에 있는 경우, 복잡한 도로 상황 혹은 

어둡거나 비가 내리는 상황에서는 인식률이 상대적으로 떨어지는 

단점이 있다. 따라서, 본 논문에서는 다양한 상황에 대하여 교통 

표지판의 검출 성능 비교 및 분석을 위한 예비 연구를 진행한다.

II. Traffic Sign Detection

본 논문에서는 교통 표지판을 검출하기 위해 Yolo v4[5]을 이용해 

전이 학습을 하여 모델을 생성한다. 학습에 사용한 데이터는 

AI-Hub[6]에서 제공되는 공개 데이터 세트를 사용한다. 예비 연구에

서 선정한 클래스의 종류는 한국 표지판에 대하여 속도제한 50, 

어린이 보호, 유턴, 정지 4가지로 지정한다. 표 1은 본 논문에서 

검출할 교통 표지판의 종류와 학습에 사용되는 라벨의 개수를 나타낸

다.

Traffic Sign Train Label

속도 제한 50 1,578

어린이 보호 1,020

유턴 1,826

정지 785

Table 1. Traffic Sign Information about Training

모델 학습에는 Ubuntu 18.04 LTS 환경에서 RTX 3090 2대를 

이용해 10,000 Iteration 동안 학습을 진행한다. Fig. 1은 학습된 

모델을 이용해 실제 도로 상황에서 검출한 교통 표지판의 예시를 

나타낸다.
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Fig. 1. Example of Traffic Sign Detection

III. Experiments

테스트 배드에서는 교통 표지판 검출의 성능을 비교 및 분석하기 

위하여 실험 환경들을 구축한다. 따라서 다양한 상황과 거리 및 조건에 

따라 성능을 평가할 수 있다. 표 2는 본 논문에서 실험한 내용과 

조건들을 나타낸다.

Contents Conditions of Change

기본 환경 맑은 날, 저조도, 가로등

교통 표지판의 위치 (m) 5, 10, 15, 20, 25, 30

시간당 강수량 (mm) 0, 20, 30, 40

Table 2. Environment of Testbed

테스트 배드에서 기본 환경은 낮과 같은 상황인 정상적인 조건의 

맑은 날, 불이 꺼져 있는 저조도, 저조도인 상황에서 가로등이 표지판을 

비추고 있는 환경 3가지로 구분한다. 교통 표지판의 위치는 카메라로부

터 5m에서 30m까지 6단계로 구분하며, 각 상황에 대하여 교통 

표지판의 위치를 달리하여 실험을 진행한다. 또한, 비가 내리지 않는 

0mm인 상황과 시간당 20mm, 30mm, 40mm의 비가 내리는 4단계의 

강수 조건에 따른 실험도 진행한다.

실험에는 표 2에 따라 교통 표지판 하나에 대하여 72가지(3*6*4)의 

결과를 추론하며, 5초간의 동영상을 이용해 프레임으로 나누어 성능 

비교를 진행한다. 각 실험에 대한 성능 평가는 전체 프레임에 대한 

검출 정확도, Confidence Score, IoU의 지표들을 사용해 평가한다.

맑은 날의 조건에는 20m까지는 강수량에 영향 없이 모두 검출하는 

결과를 보이나, 25m와 30m의 위치에서는 강수량이 높을수록 검출 

정확도가 낮아지는 결과를 보인다. 

저조도의 상황에서는 5m, 10m의 위치에서는 일부 프레임에 대해서

만 검출하며 더 멀어지는 경우 한 프레임도 검출하지 못하는 결과를 

보인다. 

가로등을 비춘 상황에서는 5m, 10m의 위치의 경우 맑은 날의 

상황과 같이, 모든 프레임에서 검출한다. 15m, 20m의 경우에는 

강우량에 영향을 받아 검출 결과가 상이하게 나타난다. 25m 이후에는 

빛의 영향을 거의 받지 못하기 때문에 비가 내리지 않는 상황에서는 

일부 프레임에 대하여 검출하지만, 비의 영향을 받는 경우 저조도인 

상황과 같이, 교통 표지판을 검출하지 못하는 결과를 보인다.

IV. Conclusions

본 논문에서는 객체 검출 모델인 Yolov4를 통해 교통 표지판을 

검출하는 모델을 학습하고 테스트 배드 환경에서 다양한 조건에 

따라 실험한 결과를 보였다. 학습 및 실험에 해당하는 클래스는 전체 

교통 표지판에 대한 일부를 선정한 것이기 때문에, 다양한 교통 표지판

과 환경에 대한 성능 분석에 관한 연구가 추가로 진행될 예정이다.
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