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● 요   약 ●  

전 세계적으로 도시화가 가속화됨에 따라 도시 내 차량의 수가 지속해서 증가하고 있지만 주차 공간의 부

족으로 인해 도심 내 불법주차 문제가 심각해지고 있다. 또한 주차된 차량의 운전자 정보가 노출된 환경으로 

인해 개인 정보 유출이 중요한 사회적 문제가 되고 있다. 따라서 본 논문에서는 불법주차 해소와 운전자 개

인정보 보호를 동시에 해결하기 위한 자율주행 로봇 시스템을 제안한다. 제안한 방법에서는 정상 주차를 식

별하기 방안으로 마커 인식을 적용하였고 ROS 기반 Stella N1을 사용하여 자율주행할 수 있는 로봇을 제작

하였다. 또한 전화번호 없이 운전자와 연락을 취할 수 있는 메시지전달 앱을 개발하였다.
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I. Introduction

성인 기준 한국 국민의 2명 중 1명은 차량 1대를 가지고 있다. 

하지만 많은 차량에 비해 적은 주차 공간으로 불법주차 문제가 심각하

다. 현재 AI를 이용한 불법주차 인식 방법은 특정 위치에 주차한 

차량의 번호판 조회 및 적합 여부를 판단하는 방법을 사용하고 있다. 

이러한 방법은 해당 위치에 주차할 수 있는 차량인지 아닌지를 번호판

을 통해 구분하기 때문에 주차구역 안에 정확하게 주차했는지는 

올바르게 식별할 수 없는 문제점이 존재한다. 또한 주차할 수 없는 

지역에 주차한 차량의 식별 및 조회 사례는 [1], [2], [3] 외에는 

정확하게 식별하지 못했다.

본 논문에서는 위와 같은 문제를 해결하기 위해 불법주차 해소와 

운전자 개인정보 보호를 동시에 해결하려는 방안을 제안한다. 제안한 

방법에서는 정상 주차를 식별하기 방안으로 마커 인식을 적용하였고 

ROS 기반 Stella N1을 사용하여 자율주행할 수 있는 로봇을 제작하였

다.

II. Preliminaries

2.1 YOLO

마커를 검토하기 이전에, 마커가 검출되는 상황이 정상적인지 확인

하기 위해 차량이 주차돼 있는지 확인한다. 이 단계를 진행하지 않을 

경우, 주차된 차량이 없음에도 마커가 노출되어 불법주차를 했다고 

인식하는 상황이 발생한다.

2.2 마커

주차구영과 차량의 형태는 정해진 모양이 있다. 비록 차량의 크기는 

차종마다 다르더라도 직사각형의 형태와 각 모서리 부분에 바퀴가 

존재한다. 대부분 주차구역은 직사각형 모양 라인으로 그려져 있다. 

주차선 안에는 바퀴가 위치할 부분으로 추정되는 곳에 4개의 마커가 

있고 정상적으로 주차되었다면 해당 마커가 밟혀 있는 것으로 인식된

다. 마커 모양은 사각형이며 일반인의 눈으로는 볼 수 없다.
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Ⅲ. Design and Development

본 시스템의 하드웨어 구성은 다음과 같다. ROS 기반 Stella 

N1을 사용하여 자율주행이 가능하게 하였으며, Raspberry Pi를 이용

하여 카메라로 불법주차 차량을 인식하였다. 자율주행을 하기 위해서 

SLAM(Simultaneous localization and mapping) 기능과 

Navigation 기능을 사용하였다. 불법주차 대상임을 알리는 메시지는 

직접 만든 메시지 앱을 통해 알림을 보낸다. 차주의 전화번호를 사용하

지 않고 알림을 보내게 하도록 사전에 구축한 데이터베이스 정보를 

기반하여 차주에게 메시지를 보내도록 한다. 데이터베이스에는 운전

자의 사전동의를 통해 운전자의 차량 번호와 운전자의 전화번로를 

연결하는 자료구조를 구성하도록 하였다.

Fig. 1. Illegal Parking Enforcement Robot

본 시스템의 소프트웨어 구성은 다음과 같다. Fig. 2. 첫 번째 

주차 공간에서 볼 수 있듯이 4개의 마커가 주차선 안에 바퀴가 있어야 

할 위치에 표시되어있다. Fig. 2. 두 번째 주차 공간에 있는 차량은 

오른쪽 마커 2개가 조금만 밟힌 상태로 드러나 차량이 틀어진 상태로 

주차했음을 확인할 수 있다. Fig. 2. 세 번째 주차 공간에 있는 차량은 

오른쪽 마커 2개가 밟히지 않은 상태로 주차선을 침범하여 주차한 

것을 알 수 있다. Fig. 2. 마지막 주차 공간에 있는 차량은 4개의 

마커가 정상적으로 밟혀 불법주차가 아님을 인식했다. 이처럼 주차 

공간에서 마커 밟힘의 인식 여부를 토대로 차량의 주차 불량 여부를 

확인할 수 있다.

Fig. 2. Identification the markers

Ⅳ. Conclusions

본 논문에서는 마커를 통하여 불법주차 차량을 식별하고 SLAM, 

Navigation 기능을 이용하여 자율주행이 가능한 로봇을 제안하였다. 

불법 주차 단속을 통해 차량 소통을 원활하게 하고자 하는 목적이 

있으며, 특정 구역이 얼마나 밀집되어 있는지를 확인할 수 있다. 

우리가 만든 시스템은 주차 차량을 식별하여 불법주차 여부를 확인할 

수 있고, 주차장뿐만 아니라 인식 대상으로서 다양하게 활용할 수 

있다. 현재 주차장 안에서 주차하려는 차량과 사람으로부터 회피 

기동 상황에 대한 문제를 해결해나가고 있다. 향후 도입될 때, 주차장에

서 주행 중인 로봇이 사용 친화적으로 행할 수 있도록 데이터를 

쌓을 예정이다.
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