
I. 서론

오늘날 자동차들은 여러 ADAS 시스템들이 개발 

되면서 지능화, 고도화 되어 운전자에게 보다 안전

하고 편리한 편의성을 제공해주고 있다.[1] 최근에

는 자율주행이라는 혁신적인 기술개발로 인하여 고

속도로와 같은 제한적인 공간에서 부분적으로 자율

주행이 상용화 되어 가고 있는 추세이다. 자율주행 

자동차에서 라이다 센서는 영상 센서와 함께 필수 

센서 중 하나로 구분되어 있고 최근 라이다 센서의 

가격의 인하로 다양한 어플리케이션의 활용이 가능

해진 상황이다.[2]

본 논문에서는 자율주행 자동차의 필수 센서인 

라이다 센서를 활용하여 주변 오브젝트를 탐지

(Detection)하는 알고리즘을 설명한다.
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1. 센서부 구성

라이다 센서를 활용한 오브젝트 탐지 알고리즘 

개발을 위해 사용된 센서는 Velodyne 사의 VE16E 

센서를 사용하였다. 본 실험에서는 strongest로 설

정하여 600 RPM으로 센서를 동작 시켰다. 

     

그림 1. Velodyne 16E

Fig. 1. Velodyne 16E

2. 처리부 구성

VLP-16 라이다 센서는 한 패킷 당 24개의 angle 

정보를 가진다. 0.2도를 기준으로 했을 때 1800개의 

horizontal angle 수가 나온다. 여기서 각 horizontal 

angle 당 16개의 vertical angle을 가진다. 한번 스캐닝

을 할 때마다 28800개의 거리정보 (2 byte) 와 

intensity (1 byte)를 가진다. 이를 바이트로 환산했을 

때 86400 byte이다. 최대 20Hz의 스캐닝 속도를 가질 

경우는 고속의 패킷 처리 기술이 필요하게 된다.   

초당 8Mbps의 데이터량을 가지기 때문에 센싱 포인

트 정보를 point 단위가 아닌 오브젝트 단위로 관리하여 

처리량을 줄여주고 이로 인해 처리 속도 향상을 도모하

였다. 그림 2는 VLP-16 데이터 시트에 나오는 패킷 파

싱 알고리즘이다. 그림 2와 같은 알고리즘으로 UDP 패

킷을 파싱하여 한 프레임에 대한 distance 정보와 
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intensity 정보를 정리하여 데이터 구조로 정리해야 한

다. 

     

그림 2. 패킷 파싱 알고리즘

Fig.2. Packet parsing algorithm

그림 3은 포인트 정보에서 오브젝트 정보로 변환하

기 위한 오브젝트의 정보 구조체이다. 

그림 3. 오브젝트 구조체

Fig.3. Object Structure

그림 4은 point 데이터의 전체적인 흐름이다. 

그림 4. 오브젝트 탐지 절차

Fig.4. Sequence of object detection

먼저 패킷을 seamless하게 처리할 수 있어야 한다. 

recv task와 parser task 사이에는 링버퍼를 두어 

packet loss를 줄여 준다. parser에서 해체된 정보들은 

frame task에서 하나의 프레임으로 완성시켜준다. 완성

된 프레임에서 각 포인트의 Grouping을 수행시킨다. 이

때 지면 정보는 제거해 준다. 지면이 제거된 point 

cloud에서 인접한 포인트끼리 그룹을 만들어 준다. 이 

후 생성된 그룹 간 거리 값을 기준으로 다시 그룹화를 

해준다. 두단계로 나눠진 그룹화이지만 두 번째의 경우 

이미 필터링 된 데이터를 그룹화하기 때문에 적은 리소

스르 사용한다. 

Ⅲ. 결  론

그림 5는 앞서 설명한 절차에 따라 오브젝트를 

탐지하는 프로그램의 결과 화면이다. 정중앙 오른쪽 

점들은 차량의 지붕이 검출된 것으로 처리 영역에

서 제외시켰다. 중앙의 흰 선은 도로 노면으로 추정

되는 영역을 흰색으로 표시하여 검출에 문제가 없

는지 확인하였다. 그 외 파란색 선은 도로 노면은 

아니지만 바닥으로 추정되는 영역이다. 장애물로 인

식하는 개체들은 그림과 같이 폴리곤 박스를 쳐서 

위치와 크기를 확인할 수 있다. 현재 실시간 동작 

시 디버그 모드에서 10fps의 처리 속도를 보여 주

고 있다. 현재 연구에서는 0°과 359° 사이 단락이 

생기고 차량 속도가 증가할 경우 유격이 발생한다. 

전방 장애물의 경우 두 개의 오브젝트로 오인식되

는 경우가 있어 이를 수정 보완해야한다.  

그림 5. 오브젝트 탐지 결과

Fig. 5. Object detection result
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