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Automatic Parking System using a Spatially Fixed Single Camera
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Abstract Automation systems are convenient but they have the disadvantage of incurring initial

costs because they require multiple sensors for implementation. This paper proposes a low-cost

automation system using only one camera that can be used in situations which require simple tasks.

Keywords Image Processing, Path planning, Automatic driving

1. A&

H 12 FgE HAFE AeS nigoez Al
AME T3 FRE ARE AAoE AHEste Aol
e Ath ol &8 A& AsA, ARTH
S ohgst StelA zEst AlsElEo] ARSE AL
th ol et AEE AlAEEL 7]Ee] AlxEe] H]
d AHd vg, gakgs sk gEze 5o &

olof] B =2 “’&Oﬂf\i olglE HlEE E=(top—view)
@ Jhlets Z83 AHEst AlaES AXG T
g2 FgdE G A T2 sbesd FAke gt
S AEe 5 AFoRVYH FAFIA S HRE
A Asow xEke FApg
o] Fhdeiste sz FHETE oA 77wk
Mg FARder st 7| WA AEAHS 7HA
M, Augk A4S dew A e A Avs

Kol

o] Nrwle §

2 o

ol
rl

2.1 Realtime Vehicle Location Tracking
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2.2 Determination of parking availability
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	공간에 고정된 단일 카메라를 활용한 자율 주차 시스템
	개요
	 첫 번째 알고리즘
	  - 영상에서 랜덤 변수로 이루어진 좌표(x, y)에 마디를 추가
	  - 해당 마디가 장애물과 충돌하는지 판단
	    ▶ 충돌할 경우 해당 마디를 삭제

	  - 해당 마디와 과거에 생성된 마디들 중 가장 가까운 마디를 연결하고 두 마디 사이의 거리를 일정하게 조정
	    ▶ 이때 연결경로상에 장애물이 존재하면 해당 마디 삭제

	  - 다음 알고리즘 실행

	 두 번째 알고리즘
	  - 도착지점 좌표에 마디를 추가
	  - 해당 마디와 과거에 생성된 마디들 중 가장 가까운 마디를 연결하고, 두 마디 사이의 거리를 일정하게 조정
	    ▶ 이때 연결경로상에 장애물이 존재하면 해당 마디 삭제

	  - 다음 알고리즘 실행




