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研究目的�
u 車線検出と自動運転に利用される

コンピュータ技術の基礎を取得	



車線検出の従来手法	

車線候補点	入力画像	

車線候補線	 車線	

①エッジ抽出	

②ハフ変換	

③車線判定	

ハフ変換：画像から直線や円を検出する特徴抽出⼿手法．�



車線検出の提案手法	

二値化し，ハフ変換をかける	 

画面の上側は	
車線以外の情報

が多い	

縦方向のエッジを抽出	 

画像処理の対象外	 



車線検出の提案手法�

探索
範囲	

注目	
画素	



提案手法の実行結果	

 



提案手法の3つの問題点1	

車線以外のエッジを
探索している	



提案手法の3つの問題点2	

エッジ探索が	
途中で終了している	



提案手法の3つの問題点3	

車線以外のエッジを探
索している	



問題1に対する提案手法	

白 白黒黒黒黒

車線の	  
左端条件	

車線の	  
右端条件	

尤もらしい車線の幅	

ハフ変換によって得た複数の線分から，
車線の線分である条件を判定する．	



提案手法の実行結果	

車線検出に成功	車線検出に失敗	

車線以外のエッジを
探索している	



問題2に対する提案手法 �

縦方向のエッジ画像(二値画像)	 横方向のエッジ画像(二値画像)	

エッジが	  
途切れている	

エッジが	  
途切れた座標から	  

探索再開	

横方向のエッジを併用する	



提案手法の実行結果	

車線検出に失敗	 車線検出に成功	

エッジ探索が	
途中で終了している	



問題3に対する提案手法 �

エッジ探索の範囲を限定	
線分が左に傾いていれ
ば，注目画素とその左
側のみに探索を行う．	 車線以外

のエッジ	



提案手法の実行結果	

車線検出に失敗	 車線検出に成功	

車線以外の	
エッジを探索している	



模型自動車の制御�

状態1	 
状態2	 

状態3	 

状態4	 

状態5	 

ステアリング：中央	
模型自動車：前進	

状態1	 

状態3	 

状態4	 

状態5	 

状態2	 

ステアリング：右	
模型自動車：前進	

状態1	 
状態2	 状態4	 

状態5	 状態3	 

ステアリング：左	
模型自動車：後退	

状態1	 
状態2	 

状態3	 状態5	 

状態4	 

ステアリング：左	
模型自動車：前進	

状態1	 
状態2	 

状態3	 

状態4	 

状態5	 

ステアリング：右	
模型自動車：後退	



模型自動車の制御例	

状態3->2	

状態3	 状態1	

状態2	

状態2->1	

状態1	

状態1	

状態1->2	

状態2	

状態2->3	

状態3	 状態2	 状態1	



模型自動車の制御結果	

u コース上を自動運転することが
できた．	

u 人間が自動車を運転する時の
滑らかさは実現できなかった．	



結論	

u 画像処理によって，車線を検出した．	

u 誤作動を起こす可能性を軽減した．	

u 車線検出と模型自動車の制御を組
み合わせて自動運転を実現した．	


