
저시력 시각장애인을 위한
보행 안전 프로그램
김병찬 박종훈 이규연 이학현 장석규 - 모도리들



# 거리 보행 안전 프로그램

장애물을 감지하고 거리에 따라 다른 색으로 나타내는 프로그램

1. 장애물 감지 (Object detection)

2. 장애물과의 거리 구하기

3. 장애물을 색으로 표현하기

보행 안전 프로그램 활동 개요



# 장애물을 감지하는 방법은?

CNN (이미지 인식 신경망)을 이용해 장애물 이미지 학습

<이미지 학습>

이미지를 1차원 배열로 변환 후 신경망에 넣기

이미지에 2차원 필터 적용

합성곱 연산 및 풀링 연산을 통한 신경망 구성

보행 안전 프로그램 ­ 장애물 감지



# CNN 신경망 구성 ( 게임 화면을 학습시켜 어떠한 게임인지 맞추기 )

합성곱 및 풀링을 반복하고
ReLU를 활성화 함수로 사용한
연결된 신경망을 여러층으로 구성
*ReLu(정류된 선형 함수) - 은닉층에서 주로 사용
SoftMax로 이루어진 출력층으로 구성
*SoftMax
softmax함수는 분류될 클래스의 수를 n이라 할 때
n차원 벡터를 입력받아 각 클래스에 속할 확률 추정



# CNN 신경망 정확도 평가 그래프

학습 진행 횟수에 따라
Training Accuracy가 상승하고
Training Loss가 감소

> 최종적으로 99.4%의 정답률을 보임



# 실행 결과

총 3가지 게임을 학습 시켰고
게임 스크린샷을 통해 게임의 종류를
판단할 수 있었음



# Object Detection

<TensorFlow Object Detection>

객체 인식 모델이 적용될 수 있도록
사진에서 경계상자 집합 생성



# Object Detection

<TensorFlow Object Detection>

각 경계상자에서 시각적 특징을 추출해
객체인식 모델이 경계상자들을 조합

조합한 구역에 어떤 물체가 있는지 평가
및 판단



# Object Detection

<TensorFlow Object Detection>

조합된 구역이 단일 상자로 결합되고
시각화를 통해 객체를 보여줌



# 거리를 측정하는 방법은?

OpenCV를 이용해 disparity map(시차 맵) 생성

<양안 시차를 이용>

스테레오 이미지 구하기(같은 대상에 대한 좌, 우 사진)

스테레오 이미지 2개를 이용해 disparity map 생성

삼각측량법 이용

보행 안전 프로그램 ­ 거리 측정



# 아주대학교 내 스테레오 이미지 구하기

<왼쪽 사진> <오른쪽 사진>



# 두 이미지간 공통 점 찾기



# 시차 맵 생성 ( 픽셀 당 시차 구하기 )



# 삼각측량법 이용

삼각측량의 원리를 이용해 거리를 측정

두 이미지간 시차를 얻었기 때문에
(실제 거리) = (카메라 간 거리) * (초점거리) / (시차)를
통해 얻을 수 있음



# 장애물 색 표시

거리에 따라 다른 색으로 표현

실제 거리 공식을 이용해 픽셀 별 거리 추출

장애물의 경계 상자를 이용해 거리에 따라 다른 색으로 표현

보행 안전 프로그램 ­ 장애물 표시




