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A B S T R A C T

Many studies using the latest nighttime vehicle images are under way. Research on nighttime imaging 
has been conducted in the field of ITS and is being used to collect vehicle information. When the 
unusual headlight is shining on the eyes, it is said to be invisible for 4.5 seconds. In the case of a 
vehicle traveling at 80 km, it will run at 100 m without any defenses. Thus, in the case of an unsteady 
headlight, the driver of the other side of the opponent may have a serious problem in driving even if 
the driver takes the light for only a few seconds. In this paper, we propose a method to extract 
headlight area information from input nighttime vehicle image and determine whether it is a normal / 
abnormal headlight. After the binarization is performed on the whole image, the large area is extracted 
to the headlight area through the condition check. The extracted headlight area is compared with the 
pre-calculated normal headlight area size to determine normal / abnormal. Experimental results show that 
the detection of unsteady headlights is good. This study can be applied to search for illegal headlights 
in the future.
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1. 서 론 

지능형 교통정보 시스템(ITS)은 세계 여러 나라

에서 연구가[1-7] 진행되고 있으며 정확한 차량 정

보를 얻기 위해서 루프 감지기, 압전 센서, 촬영 장

비와 같은 장치들이 이용되어 왔다. 특히 촬영 장

치를 이용한 차량 정보 추출 연구가 많이 이루어졌

으나 그림자와 차량 조명은 정확한 차량 정보 추출  

저하시키는 요인이 되어왔다.    

움직이는 그림자 검출 방법[8]은 그림자 영역과 

해당 배경 영역간의 구조적 유사성과 색상 근사법

을 사용하고 있다. 그림자 영역이 측광과 반투명 

영역이 형성된다는 특성을 이용하고 프레임 간의 

차 영상 방법을 이용하여 그림자 영역을 제거하기 

위한 연구도[9-10] 진행되었다. 이 연구는 카메라의 

해상도가 낮고 가보 필터의 변수를 얻기 어려운 상

황일 때 문제점이 있다고 볼 수 있다. 동영상에서 

차량을 찾기위해 영상에서 대칭성, 모양 등 차량의 

특징 패턴을 이용한다[11-13]. 최근까지도 이러한 

연구의 대부분은 주간 차량 영상에서 차량 영역 검

출에 역점을 두었다. 그러나 야간 환경에서 나쁜 

조명 조건 하에서 주간 차량 영역 검출 방법들이 

그 성능을 발휘하지 못하는 경우가 종종 있다. 야

간뿐만 아니라 어두운 조명 조건 하에서 일반적으

로 쉽게 차량정보를 추출하기 위해서는 헤드라이트 

및 테일 라이트를 이용하는 것이다. 그러나 가로등, 

교통 신호등 및 지상의 도로 반사판과 같이 야간 

도로 환경에서 차량 조명과 공존하는 많은 광원이 

존재하며, 이러한 비 차량 광원은 야간 영상에서 

차량을 탐지하는 데 많은 어려움이 있다.

본 논문의 구성은 다음과 같다. 2장에서는 비정

상 전조등의 문제점에 대하여 살펴본다. 3장에서는 

야간 차량 영상에서 비정상 전조등 정보 추출 방법

과 4장에서는 실험 결과, 5장에서는 결론을 언급한

다.

2. 비정상 전조등의 문제점 

 

대부분의 HID 전조등은 반대 차선 상대방 운전

자가 빛을 받았을 때에 몇 초만 정면으로 받아도  

운전 감각을 상실하는 문제를 초래할 수 있다[14]. 

교통안전공단에 따르면 불법 HID 전조등이 눈에 

비치면 4.5초 동안 눈앞이 보이지 않는 상태가 되

는 것으로 알려졌다. 이는 80㎞로 운행하는 차량의 

경우 100여ｍ를 무방비 상태로 달리게 되는 것이

다.

고광도 방전식 램프인 HID 전조등은 일반 전조

등보다 3~4배가 밝기 때문에 운전자들이 선호하지

만, 정품 HID 램프를 설치하는데 많은 비용이 필요

하고, 지자체의 승인도 받아야하기 때문에 HID 전

구만 갈아 끼우는 불법을 하고 있다. 램프 교체없

이 전구만 갈아 끼우는 방식으로 불법 개조된 HID 

전조등의 경우 일반 전조등보다 최대 28배까지 밝

고 난반사를 일으켜 맞은편에서 달리는 운전자 시

야를 방해할 위험성이 높다는게 문제점이다. 특히 

SUV 차량은 차체가 높아 그 위험도가 크다고 볼 

수 있다. <그림 1>은 야간의 정상 전조등을 보여주

고 있다. 빛의 퍼짐이 크지 않고 비교적 영역이 크

지 않은 것을 볼 수 있다. 

그림 1. 정상 전조등
Figure 1. Normal Headlight for Night Vehicle Image
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<그림 2>는 야간의 비정상 전조등을 보여주고 

있다. 빛의 퍼짐이 크고 영역이 정상 전조등에 비

해 비교적 영역이 큰 것을 볼 수 있다. 

그림 2. 비정상 전조등
Figure 2. Abnormal Headlight for Night Vehicle Image

3. 야간 차량 영상에서 비정상 전조등 

영역 추출 

야간 차량 영상에서 전조등 영역을 이용하는 방

법[15-17]은 많은 연구가 이루어 졌다. 전조등 영역

을 추출하기 위해서 이진화(binarization)를 수행한

다. 이진화 결과 전조등 이외의 영역도 검출됨을 

볼 수 있다. <그림 3>은 이진화 결과 보여주고 있

다. 

   

그림 3. 이진화에 의한 영역 추출
Figure 3. Region Extraction by Binarization

추출된 영역 중에서 전조등 영역으로 보기에 너

무 크거나 너무 작으며 제거하는 정제 과정을 수행

한다. 그리고 확장/축소 과정을 수행한다. 이 과정

을 거친 후, 추출된 최종 전조등 영역은 <그림 4>

에서 보여주고 있다. 전조등 이외의 영역이 제거됨

을 볼 수 있다. 

   

그림 4. 전조등 영역이 아닌 영역들 제거
Figure 4. Remove areas that are not headlight areas

전조등 영의 중심축을 기준으로 영역의 크기를 

측정하고 정상 전조등 영역 크기와 비교하여 정상

/ 비정상을 판정한다. <그림 5>는 영역 측정 비교

결과 영역의 크기가 너무 커 비정상임을 알 수 있

다. 

   

그림 5. 전조등 영역 크기 측정 및 판정(비정상)
Figure 5. Headlight area size measurement and judgment

(abnormal)
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4. 실험 결과 

야간 차량 영상은 도로 주변에서 촬영했으며, 동

일한 거리에서 촬영을 위해서 센서 트리거 방식으

로 차량이 감지되면 적외선 스트로브를 작동시켜 

야간 차량 영상을 촬영했다. <그림 6>과 <그림 7>

은 야간 촬영 영상이며 영역의 크기를 비교했을 때 

정상 크기임을 알 수 있다. <그림 6>과 <그림 7>에

서 정상 판정 야간 차량 영상은 보여주고 있다.  

  

그림 6. 정상 판정 차량(1)
Figure 6. Normal determination vehicle(1)

  

그림 7 정상 판정 차량(2)
Figure 7. Normal determination vehicle(2)

<그림 8>과 <그림 9>에서 비정상 판정 차량 영

상을 보여주고 있다. <그림 8>은 좌측의 전조등이 

비정상적으로 큰 것을 볼 수 있다. <그림 9>는 우

측의 전조등 영역은 정상이나 좌측의 전조등이 비 

정상임을 볼 수 있다. <그림 9>의 경우는 전조등 

문제라기보다는 조향각을 불법으로 상향으로 개조

한 경우로 볼 수 있다.  실험 결과 차량 전조등 판

정이 우수함을 볼 수 있었다. 

  

 그림 8. 비정상 판정 차량(1)

Figure 8. Abnormality judgment vehicle(1)

  

그림 9. 비정상 판정 차량(2)
Figure 9. Abnormality judgment vehicle(1)

5. 결 론
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