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1. はじめに 

我々はガソリンスタンドを対象として自動車

に搭載した単眼カメラだけで駐車枠線に誘導す

る技術の開発を進めている．既に駐車枠線を検

出し，自動車を誘導するアルゴリズムの研究は

完了しているが，駐車枠線内あるいは枠線上に

あるバイクなどの障害物の検出は出来ていなか

った．本論文では，駐車枠線内あるいは枠線上

にある障害物の検出アルゴリズムについて紹介

する． 

 

2. 関連研究 

 本システムの基になっているのは青柳健太氏

の単眼カメラによるガソリンスタンドの給油位

置への自動駐車システムである 1)．これはガソリ

ンスタンドにある給油位置にある枠線を検出す

るシステムであるが，枠線内部に障害物がある

場合であっても枠線を検出してしまう． 

 

3. 枠線内障害物検知アルゴリズム 

3.1.全体構成 

 障害物を検知するアルゴリズムの流れを図 1

に示す．枠線の候補となる座標の範囲内で，あ

る一定の条件に該当するものを障害物と判定し，

障害物と判定された物体が全体の一定割合より

多く占めていた場合，枠線内に障害物があると

判定し，駐車許可能な枠線の候補から除く構成

になっている． 

3.2.障害物の条件 

 障害物の検出は二値化した画像を用いて行う．

そのため画像の二値化を行うための閾値を設定

する必要がある．今回設定する閾値の指標は色

相，彩度，明度からなる HSV 系を用いた．これ

は障害物の色がどのような場合でも対応可能に

するためである． 

 今回想定している障害物は，パイロン等の青

や黄色等の鮮やかな色である物体とバイクに多

い黒や白及びそれに近い物体とした．鮮やかな

色の物体に関しては彩度の数値が高いので彩度

の数値で判別する．黒や白及びその色に近しい

色については明度の数値で判別する．黒系統の

色については明度の数値が低く，白系統の色に

ついては明度の数値が高い． 

 次に明度と彩度の閾値について述べる．最初

に明度の閾値だが，これは枠線内の色，つまり

ガソリンスタンドの床の色に着目した．今回基

準として考える床の色は一般的なガソリンスタ

ンドの床の色であるグレーを想定した．この床

の色は彩度が 10 未満であり．明度が 130～180

である．明度については天井からの照明による

数値の変化を考慮した．これらのことから明度

が 130 より低い場合は黒系統の障害物がある，

180 より高い場合は白系統の障害物があるとする．

それ故，130と 180を明度の閾値とした．次に彩

度だが，彩度については色が鮮やかものを検知

するため，今回はパイロンを基準とした．パイ

ロンの彩度は基本 100 より高く，低い数値でも

60である．このことから彩度の閾値は 60とした．

これらのことから黒系統の物体は 130，白系統の

物体は 180，鮮烈な物体は 60 を閾値として設定

した． 

3.3.障害物検出 

 障害物の検知に用いられる画像は，枠線検出

の際に取得される枠線の座標から切り取られた

画像とする．画像を切り取る際，x座標と y座標
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図 1．アルゴリズムの流れ 
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の初期値と範囲を設定する必要がある．そのた

め候補となる枠線の x座標と y座標，それぞれの

最大値と最小値を取得し，初期値を最小の座標，

範囲を最大の座標から最小の座標を引いた数値

とする．この値から枠線内の画像を生成する． 

 次に生成された画像から障害物となるものを

発見する．障害物と判定する条件は 3 章 2 節で

挙げた閾値から制定する．鮮烈な物体は彩度が

60 以上，黒系統の物体は明度が 130 未満，白系

統の物体は明度が 180 より高い場合という条件

を設定した． 

これらの条件式に当てはまるものを白とした

二値化画像を生成する．しかし白系統の物体を

検出するための条件式は，枠線も障害物として

検出するため，白系統の物体を検出する際は別

の処理を行うため，生成する二値化画像は前出

の 2 つの条件式とは別に生成する．このため，

障害物の判定は 2段階で行うこととなる． 

最初に鮮やかな色の物体と黒系統の物体の検

出処理について説明する．2 種類の物体を検出す

る条件式に当てはまった場合，障害物と判定さ

れた部分として計算する．障害物と判定された

部分が 1 つでもあれば，障害物と判定された部

分の中で最も大きい部分の面積を算出する．そ

の面積が枠線内の面積に対し 20%以上を占めた

場合，枠線内に障害物があると判定する．20%を

超える障害物は，それが枠線の際に置かれてい

る場合でも障害物となる大きさである．障害物

と判定した部分が 0 個の場合は枠線内に障害物

がないと判定する． 

次に白系統の物体の検出の処理について説明

する．上記で記したように白系統の物体と判定

した部分は，枠線の白部分も物体と判定してし

まう．そのため白系統の物体を障害物と判定す

る際には検出された部分の面積比を算出する．

枠線部分のみを検出した際の面積比は基本 3 割

になる．そのため面積比が 5 割以上だった場合，

枠線内に障害物があると判定する． 

以上より，上記の条件のうちどちらか片方で

も当てはまった場合，枠線内に障害物があると

判定され，その枠線は候補から外される． 

 

4. 検証実験 

 考案した障害物検知のアルゴリズムから実際

に枠線内に障害物があった場合にその枠線が検

出されなくなるか実験的に確認した．今回は枠

線を想定した場所を作成し，障害物をバイロン

として設定して行った．表示さする枠線は枠線

と認識された中で最も近いものとしている．本

実験では，右側の枠線が近い． 

図 2 は障害物検知のアルゴリズムがない状態

で行った枠線検出結果である．障害物検知のア

ルゴリズムがない場合，枠線内に障害物がある

にもかかわらず枠線と認識してしまう．それに

対して，図 3 は障害物検知のアルゴリズムがあ

る状態で行った枠線検出結果である．この場合

は枠線内に障害物があることを検知し，その枠

線を変えて別の枠線を認識している．このこと

から枠線内に障害物があった場合はその枠線を

選択できないことが確認できた． 

 

5. まとめ 

 本研究では枠線検知のアルゴリズムに組み込

んだ枠線内の障害物検知の説明を行った．枠線

検知のシステムをさらに有用なものに近づける

ことが確認できた．今後は複数枠線があった場

合に近い枠線を優先するほか，車両の給油口の

位置を考慮し，最適な枠線を選択するようにし，

さらに枠線検知の精度を高める． 
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図 2．障害物検知機能なし時の判定結果 

図 3．障害物検知機能あり時の判定結果 
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