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1. はじめに 
自動車安全運転に関して,眠気等による交通事故の防止は

強く求められている．この運転者の異常を，自動的に検知

する方法として，まぶたの状態や心臓の鼓動を監視するシ

ステムなど[1]が提案されているが，実用化のためには課題

が多い．我々は，道路白線認識システムの研究を行ってい

るが[2]，これを応用し, 白線の見え方のぶれ幅や周期から

眠気状態を検出する手法について提案する． 
 
2. 白線検出手法 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

 
 
図 1 に白線検出の処理フローを示す[2]．まず車載カメラ

によって得られた画像のエッジ検出を行い，次に，Hough
変換を用いて，道路近景の直線成分を得る．  
 
Hough 変換 
エッジ検出された画像から直線成分の抽出を行う有効な

手法としてθρ-Hough 変換を用いる．  

画像内のエッジ点座標（ｘ，ｙ）は，式(1)を用いて，角

座標（θρ平面）に変換できる．すなわち，各エッジ点は，

θρ平面上の１本のサインカーブに対応する． 

 

   ρ＝ｘcosθ＋ｙsinθ       (1) 

 

同様の処理を原画像内のすべてのエッジ点に行うと，図

２に示すようにエッジ点の個数だけθρ平面にサインカー

ブ（図中では曲線Ｃ）が描ける．原画像内でエッジ 

 
が直線上に並んでいれば，θρ平面上での曲線 C がある点

で交わり，θρ平面上の各点における通過曲線の累積値が

ピークを形成する．このピークの座標(θ,ρ)が原画像内で

の前述の直線を表している．これから，原画像平面に直線

成分を抽出する．  
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図2 原画像平面とθρ平面 

図1  白線認識処理の流れ 
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図３ 点(x,y)とθ，ρの間の関係

 
3. 自車両位置認識 
本手法ではカメラレンズの中心を原点とするカメラ座標

系(X,Y,Z)とイメージ座標系(x,y)を用いる．相互変換は次式

で与えられる[3]．ここで，Ｆはレンズの焦点距離，αはレ

ンズの傾き（俯角）である． 
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 従って，カメラの高さ（H）から，道路上の白線位置（X, 

－H, Z）を見る場合の関係式は，式(3)になる． 
 An algorithm for doze detection based on lane recognition. 
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これらの式によって，カメラ画像から実際の車両位置や，

道路幅を算出する． 
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4.
る白線の時間変化により，道路白線

ぶれ幅を算出し，その周期およびぶ

れ

上の振幅が

現

5 に走行位置の違いにおける左側の線のθ，ρの変化

を

し

 
次に， は，

走行レーン内における車体から左右の白線までの比を表し

て

                 (4) 

. 

転者の眠気検出に

役

，まばたき検出や心拍数

の

文 献 
[1] 柳平, 安土, “車載センサ カメラ技術全集” 技術情報

協会, pp.134-146. 

一実現,”情処研報，2006-SLDM-126，

[3]
，D-2 Vol.j75-D-2, 1992. 

論文誌 , 

[5]
道連合大会，

[6]
両の認識,” 信学会春季大会，1993.   

  眠気検出手法 
カメラ動画像におけ

に対する車体の位置の

幅の特徴から，運転者の眠気を検出する． 
まず，周期に関しては，Hough 変換により導かれたθ，

ρの時間変化から求める．安定走行時は一定以

れる周期が長い．運転未熟者，ハンドルの整備不良など

があると，この周期は短くなる．しかし，眠気等による注

意力散漫の状態での走行時はこれらの間の周期となる．θ，

ρの変化を把握するために，θ，ρそれぞれを微分して波

形を見る(図 4)．  
 

 
 
次に，車体のぶれ幅を求める方法について述べる． 
図

示す．左端走行時には中央走行時と比べてθの値は増加

，ρの値は減少した．逆に，右端走行時には中央走行時

に比べてθの値は減少し，ρの値は増加した．このような

値の時間的変化が車体のふらつきに相当する．式(3)を用い

て道路幅と車体のぶれ幅を求める． 
 
 

車体の位置を求める方法について述べる．図 6

いる．図 6 に示すように車体から FOE（拡張焦点）まで

の距離が一定であることと角度α，βの変化を利用する．

α，βは Hough 変換のθから求める．図 6 から式(4)を求め

る．道路幅と式(4）を用いて車体の道路白線に対する位置

を求める． 
 

FOE 

 
 

 

 
 

図 5 走行位置の差異におけるθ，ρの違い 

 
 
 

 
5 まとめと今後の課題 
本文では，車体に設置されたカメラ動画像から，車両位

置および，車体のふらつきを検出し，運

立てる方法について述べた． 
今後の課題として，居眠り状態を特定するための基準に

ついての検証が必要である． また

検出を組み合わせることで，より高信頼な眠気検出が実

現できると考える． 
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図 6   車線内の走行位置 
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