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요 약 
 
본 논문에서는 강인한 보행자 검출을 위한 계층적인 분류기 모델을 제안한다. 제안하는 분류기 모델은 

기준 검출기와 전문 검출기의 두 단계로 구성되며, 기준 검출기는 전문 검출기가 학습해야 할 데이터들을 

크게 줄여줌으로써 전문 검출기가 더 좋은 성능을 갖도록 하는 역할을 한다. 전문 검출기는 기준 

검출기에서 보행자라고 판단한 데이터에 대하여 다시 한 번 보행자 여부를 검사함으로써, 잘 못 분류된 

데이터를 바로잡아주는 역할을 한다. 기준 검출기에서 검사해야 하는 데이터가 영상 당 10 개인데 비하여 

전문 검출기는 기준 검출기의 검출 결과에 대해서만 적용되므로 10 개 정도의 데이터에 대해서만 추가적인 

계산을 함으로써 기준 검출기의 검출 성능을 향상시킬 수 있다. 변형 가능한 부분 모델(Deformable Part 

Model)을 기준 검출기로 이용하였으며, 최근 가장 많이 사용되는 Caltech 보행자 데이터 셋에서 제안한 

분류기 모델이 로그 평균 미탐지율을 49.38%에서 43.28%로 개선하였다.  

 
1. 서론 

자동차-보행자 간의 충돌은 도시에서의 주요 교

통 사고 중 하나이다. 보행자 교통사고는 대부분 사

망사고로 이어지며, 국내에서도 매년 1,000 명 이상

의 보행자가 교통사고로 죽어가고 있다. [1] 이러한 
사고를 방지하기 위해 보행자 인식 시스템이 운전 
보조 시스템의 핵심적인 요소로서 개발되고 있다. 

최근 자동차에 탑재되고 있는 보행자인식 시스

템은 레이저 또는 적외선과 같은 추가적인 센서를 
사용한 것으로서, 카메라에서 획득한 컬러 영상에 
추가적인 정보를 제공함으로써 인식률을 높인다. 따

라서, 단일 카메라 영상에서의 보행자 인식률을 높

이는 것이 더 강인한 보행자 인식 시스템을 위한 
근본적인 해결책이다. 뿐만 아니라, 단일 영상에서

의 보행자 인식 기술은 로봇이나 CCTV 등에서 사

람을 인식하는 기술에 적용될 수 있고, 좀 더 확장

함으로써 범용적인 물체 인식 알고리즘으로도 사용 
될 수 있다는 점에서 원천 기술로서 연구 할 가치

가 있다. 
최근 컴퓨터 비전 분야에서의 뜨거운 관심에도 

불구하고, 아직 단일 카메라 기반의 보행자 인식 알

고리즘은 실용화 단계에 이르지 못하고 있다. 상용

화를 높은 탐지율 뿐만 아니라 낮은 오탐지율을 갖

도록 하는 것이 중요한데, 현재 학계에서 가장 좋은 
성능을 보이는 알고리즘들조차 낮은 오탐지율에서

는 50%의 탐지율을 넘지 못하고 있는 실정이다.  
[2]에 따르면 기존의 제안된 많은 방법론들이 오

탐지가 증가할수록 미탐지율이 최소 5%까지 감소한

다. 즉, 어느 정도의 오탐지를 허용한다면 이미 95% 

이상의 탐지율을 보이는 알고리즘들이 이미 존재한

다는 것이다. 따라서, 단일 카메라 기반의 보행자 
인식 기술의 상용화를 위해서는 기존 알고리즘들이 
오탐지했던 데이터들만 제대로 구별해 내면 된다.  

따라서, 본 연구에서는 높은 탐지율을 유지하면

서 오탐지율을 낮추기 위한 계층적 분류기 모델을 
제시하였다. 

2. 보행자 검출 문제의 특징 

2.1 학습 데이터의 불균형 

슬라이딩 윈도우와 영상 피라미드를 이용한 보

행자 검출 알고리즘들은 영상 한 장에서 10 개 가

량의 학습 데이터를 추출한다1. 그러나 일반적으로 

한 장의 영상에는 보통 10 명 내외의 보행자가 등

장하기 때문에, 10 개 정도의 데이터만 정확한 보행

자 데이터이다. 또한, 보행자 검출은 이진 분류 문

제이기 때문에 나머지는 모두 비 보행자 데이터로 

고려된다. 즉, 추출된 대부분의 데이터는 음성 데이

터이고, 양성 데이터는 상대적으로 굉장히 적게 존

재하는 학습 데이터의 불균형이 존재한다. 보행자 

검출을 위한 이진 분류기를 학습하는데 있어서 이

런 특징은 중요하게 고려되어야 한다. 

                                                           
1 640 480 영상에서 64 32 크기의 슬라이딩 윈도우

를 이용하고, 한 옥타브 당 15 개의 스케일을 고려 
할 때, 영상 한 장 당 10 개의 데이터가 추출된다. 
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