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１． はじめに 
近年，カメラ画像を用いた安全走行システム構築への期

待が高まっている[1-2]．我々は，すでに文献[3]にて，カー

ブ路に対しても高精度で道路白線を認識する手法を提案し

た．本文では，さらに以下の点を改良したので報告する． 
(1) 近領域，遠領域分割手法の高精度化，(2)遠距離画像に

対するエッジ検出の高精度化． 
 
２．白線検出法 
 本手法の処理フローを図１に示す．画像データはグレー

スケールを使用するものとする． 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
図１ 処理フロー 

 
2.1 平滑化処理 
道路上の白線検出には関係のないエッジの除去のため，

平滑化フィルタを使用し画像にぼかし処理を加える． 
 

2.2 画面分割 
カーブ路の白線を高精度に認識することは一般的に困難

であるが，著者らはカーブ路に対する高精度認識手法を提

案した[3]. 以下に述べる手法はこれをさらに高精度化す

るものである．カーブ路画像においては，近領域画像では

ほぼ直線であるとみなすことができ，遠領域画像では曲率

の急激な変化が見られる．この特性から，画像を遠近 2 領

域に分割し，近領域と遠領域にそれぞれ異なったエッジ検

出処理を行う． 
 

 
(a)直線の場合     (b)曲線の場合     (c)分割画像 
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図２ 画面の分割 

 
本手法で用いた境界線の決定手法を図３に示す．FOE

（Focus of Expansion）を起点とした白線探索領域を設定

し，領域内の白線成分を最下部から FOE に向かって水平

方向に探索を行う．白線成分の存在しない区間が一定量を

越えた時，曲線路であるとみなし，その区間の始点の y 座

標を境界線とする． 
 
 FOEFOE
 白線成分のない区間 

境界線 

 
 
 
 
 

図３ 分割手法 
 
2.3 白線成分の抽出 

従来の処理[3]では背景ノイズの除去が不完全であるため，

誤検知の原因となっていた．本手法では，エッジ検出した

画像と 2 値化した画像に論理積処理することでノイズを低

減し，白線成分抽出の精度を向上する． 
 
A) ２値化 
閾値を設定し，閾値を超えた画素を白，閾値を超えない

画素を黒としてやることで白黒２値画像を得る，背景のよ

うな白線以外の不要な情報の除去，データサイズの縮小が

見込める． 
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B) エッジ検出 
画像内のエッジを検出するため，微分フィルタを使用し

た．微分フィルタは画像内の画素が急激に変化する場所を

検出できる．本手法では, 近領域，遠領域で別々のフィル

タを用いることで処理の精度向上を図る． 
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近領域では画面上の白線は, ほぼ直線とみなせるため横

微分フィルタを用いる. 曲線路においては, 遠領域では横

方向に白線が現れるため縦微分フィルタを用いる．（注：

直線路の場合は, 前述の画面分割の処理で，画面が分割さ

れないので，遠領域は存在しない） 図４に横微分フィル

タと縦微分フィルタを記す． 

 

 

 

 

 

(a) 横微分フィルタ  (b) 縦微分フィルタ 

 

図４ 微分フィルタ 

 
2.4 Hough 変換による直線検出 
Hough 変換[5]は特徴抽出法の一つである．２値化画像に

対して， θ-ρHough 変換を用いて直線成分を抽出する．

θ-ρHough 変換は式(1)により極座標に変換する． 

 

   ρ= x cosθ + y sinθ          (1) 

 

画像内の各エッジ点（ｘ，ｙ）は式(1)を用いてθ-ρ平

面上の曲線に変換される．範囲内の全てのエッジ点に適用

するとその数だけ曲線が描ける．ρ-θ平面で最も多くの

曲線が交差する点（ρ，θ）を式(1)に代入すると x-y 平

面上での最も白線に近い直線が得られる． 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
図５ θ-ρHough 変換 

 
３．実験結果 
２章で述べたように，本手法は[3]に比較して，領域分割

の高精度化および，曲線路の近領域に横微分フィルタを，

遠領域に縦微分フェルタをかけることでエッジ検出の高精

度化を狙っている．図６にその比較結果を示す． この結果

から本手法では従来手法に比べて遠領域における白線成分

抽出の精度が向上していることが確認できる． 
 
 
 
 
 

 

 

 

(a) 従来例[3]       (b) 本手法 

図６ エッジ検出と 2値化の画像の合成例 

複数の画像に対する実験により，白線抽出確率も向上し

た．白線認識処理を施した例を図７に示す．  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(a) 原画像 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(b) 処理結果 

 

図７ 白線認識適用例 

 
４．まとめと今後の課題 
 白線認識の高精度化手法について述べた．近領域，遠領

域の分割精度の向上と，それぞれで別のエッジ検出フィル

タを用いることで精度の向上を得た． 

しかしながら，全体をソフトウエアで処理しているので

処理速度の遅さが問題である．これを解決する方法として

アルゴリズム改良と処理のハード化の両面から検討して行

く．  
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