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“          ” 
연구 개요

종합 설계

결 론

➢ 연구 배경 ➢ 연구 목표

➢ 자율주행 탐사차량 ➢ 하수관로 손상탐지 딥러닝 모델

➢ 최종 결과물 ➢ 기대효과

“ 유인 · 유선에서 무인 · 무선으로 ! ”

1. 영상 data를 활용해 정량적이고 객관적인 손상 탐지 분류 기술 개발
2. 기존 인력기반으로 수행된 정성적 진단 프로세스 대비 정확성 증대
3. 기존 유선 원격탐사차량의 한계성 극복
4. 자율주행 기술로 하수관내 협잡물로 인한 주행 오작동 해결 및 작업 속도 극대화
5. 추가적인 신호 data로 하수시설 손상 판별의 새로운 기준안 제시
6. Database화를 통한 체계적인 data 관리
7. 자동화 점검 및 모니터링 기술로 다양한 토목 분야에 적용 가능성 제시

자율주행 탐사차량
하수관로 손상탐지 분류 딥러닝 모델
하수관로 외관손상 이미지 데이터베이스

안전 경제성 제도

• 서울시 하수관 손상으로 인한
지반 함몰 전체 84%

• 질식 재해 하수시설 내
사망 전체 56%

• ’19년 서울시 하수도 정비
예산 5,489억 원

• ’18년 대비 1,527억원 증가

• 2021년 1월 하수도법 시행

• 하수도의 계획, 설치, 
“운영 및 관리＂의 중요성

✓ 안전하고 경제적인 하수시설 점검 및 모니터링 기술 개발의 필요 !

➢Faster R-CNN Network 기반 Object Detection Model

❖하수관로 손상탐지 모델 개발

균열

파손
촬영 데이터 입력 Faster-RCNN (Object Detection Model)

➢ 손상탐지

➢ 학습데이터 구축

균열 데이터 200장 파손 데이터 200장

+

학습데이터 구축
Night Vision 

Filtering

• 차량 제작의 첫 번째 순서로 차체를 이루는 재료로 충분한 동력을 갖는 차량 제작

• 제작된 차량에 자율 주행을 위해 사용되는 적외선 센서와 주행 상황을 점검자에게 실시간으
로 전송하기 위한 전면부 카메라, 영상데이터 취득을 위한 측면부 카메라를 보드에 구축

• 마지막으로 실제로 사용이 가능하도록 라즈베리 기반의 시스템 환경을 구축

<차량 제작>

스마트폰 카메라
(전면부 탑재)

Night Vision Camera
(측면부 탑재)

서보모터

적외선 센서

조명을 필요로 하지 않는
Night Vision Camera를 사
용하여 높은 선명도의 데이
터를 취득

하수관로의 주행 상황
을 점검자에게 전송하여
실시간으로 각 진행 상
황의 확인 가능

자율주행 구현을 위한
센서로서, 장애물의 위
치를 취득하기 위해 사
용

전륜 축에 장착되어서
조향 기능을 수행하며,
적외선 센서로 얻은 데이
터를 바탕으로 차량의
주행 방향 조정

➢ 모형하수관로 제작

실험을 위한 하수관로 모형 제작
1. 자율주행과 하수관로 손상 탐지 테스트를 위한 모형 하수관로 제작
2. 콘크리트 하수관로에 손상을 표기하여 손상 탐지 테스트 진행
3. 커브형 하수관로로 제작하여 자율주행 테스트 진행

<설계도> <실제모형>

➢ 테스트 결과


