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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　自車両（５０）の前方の走行車線を撮影する車載カメラ（２１）と、前記自車両の状況
を表す取得値を取得し且つ前記車載カメラと異なる少なくとも１つの状況取得装置（２０
）と、を備える走行区画線認識システム（４０）であって、
　前記車載カメラにより撮影された画像から前記走行車線を区画する走行区画線を認識す
る認識手段と、
　前記状況取得装置により取得された取得値に基づいて、前記認識手段により認識された
前記走行区画線の信頼度を設定する信頼度設定手段と、
　前記信頼度設定手段により設定された前記信頼度が第１閾値よりも高い場合は、前記認
識手段により認識された前記走行区画線に基づいて前記自車両の走行制御を行い、前記信
頼度が前記第１閾値よりも低い場合は、前記認識手段により認識された前記走行区画線に
基づいて前記走行車線からの逸脱警報を行う走行支援手段と、を備え、
　前記状況取得装置は、前記自車両の周辺における他車両を検出する他車両検出装置（２
２～２６、３２、３３）を含み、
　前記信頼度設定手段は、前記認識手段により認識された前記走行区画線が延びる方向と
、前記他車両検出装置により検出された前記他車両の移動方向との差が所定角度よりも大
きい場合に、前記走行区画線の信頼度を低下させることを特徴とする走行区画線認識シス
テム。
【請求項２】
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　自車両（５０）の前方の走行車線を撮影する車載カメラ（２１）と、前記自車両の状況
を表す取得値を取得し且つ前記車載カメラと異なる少なくとも１つの状況取得装置（２０
）と、を備える走行区画線認識システム（４０）であって、
　前記車載カメラにより撮影された画像から前記走行車線を区画する走行区画線を認識す
る認識手段と、
　前記状況取得装置により取得された取得値に基づいて、前記認識手段により認識された
前記走行区画線の信頼度を設定する信頼度設定手段と、
　前記認識手段により認識された前記走行区画線を、前記信頼度設定手段により設定され
た前記信頼度が第１閾値よりも高い部分と、前記信頼度が前記第１閾値よりも低い部分と
に区別して表示する表示手段（６２）と、を備え、
　前記状況取得装置は、前記自車両の周辺における他車両を検出する他車両検出装置（２
２～２６、３２、３３）を含み、
　前記信頼度設定手段は、前記認識手段により認識された前記走行区画線が延びる方向と
、前記他車両検出装置により検出された前記他車両の移動方向との差が所定角度よりも大
きい場合に、前記走行区画線の信頼度を低下させることを特徴とする走行区画線認識シス
テム。
【請求項３】
　前記状況取得装置は、前記自車両の周辺における立体物を検出する立体物検出装置（２
２～２６、３１～３３、３６）を含み、
　前記信頼度設定手段は、前記認識手段により認識された前記走行区画線の周辺に対応す
る位置に、前記立体物検出装置により立体物が検出された場合に、前記立体物の周辺にお
ける前記走行区画線の信頼度を低下させる請求項１又は２に記載の走行区画線認識システ
ム。
【請求項４】
　前記状況取得装置は、地図上における前記自車両の現在位置を取得する位置取得装置（
１０、３１、３３）を含み、
　前記信頼度設定手段は、前記位置取得装置により取得された前記現在位置が前記地図上
において横断歩道の手前である場合に、前記横断歩道の周辺における前記走行区画線の信
頼度を低下させる請求項１～３のいずれかに記載の走行区画線認識システム。
【請求項５】
　前記状況取得装置は、前記自車両が走行中の道路の属性を取得する属性取得装置（２２
、２３、３１、３３、３６）を含み、
　前記信頼度設定手段は、前記属性取得装置により取得された前記属性が市街地の道路で
ある場合に、前記走行区画線の信頼度を低下させる請求項１～４のいずれかに記載の走行
区画線認識システム。
【請求項６】
　前記状況取得装置は、前記自車両が走行中の道路の属性を取得する属性取得装置を含み
、
　前記信頼度設定手段は、前記属性取得装置により取得された前記属性が駐車場である場
合に、前記走行区画線の信頼度を低下させる請求項１～５のいずれかに記載の走行区画線
認識システム。
【請求項７】
　前記状況取得装置は、前記自車両のピッチ角及びロール角の少なくとも一方を検出する
車両挙動センサ（３７）を含み、
　前記信頼度設定手段は、前記車両挙動センサにより検出された前記ピッチ角が第１角度
よりも大きい場合、及び前記車両挙動センサにより検出された前記ロール角が第２角度よ
りも大きい場合の少なくとも一方の場合に、前記走行区画線の信頼度を低下させる請求項
１～６のいずれかに記載の走行区画線認識システム。
【請求項８】
　前記状況取得装置は、前記自車両の周辺の環境条件を取得する環境条件取得装置（２２
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、２３、３１、３６、３８）を含み、
　前記信頼度設定手段は、前記環境条件取得装置により取得された前記環境条件が、前記
車載カメラに対して逆光である場合に、前記走行区画線の信頼度を低下させる請求項１～
７のいずれかに記載の走行区画線認識システム。
【請求項９】
　前記状況取得装置は、前記自車両の周辺の環境条件を取得する環境条件取得装置を含み
、
　前記信頼度設定手段は、前記環境条件取得装置により取得された前記環境条件が夜間で
ある場合に、前記走行区画線の信頼度を低下させる請求項１～８のいずれかに記載の走行
区画線認識システム。
【請求項１０】
　前記状況取得装置は、前記自車両の周辺の環境条件を取得する環境条件取得装置を含み
、
　前記信頼度設定手段は、前記環境条件取得装置により取得された前記環境条件が降雨又
は降霧中である場合に、前記走行区画線の信頼度を低下させる請求項１～９のいずれかに
記載の走行区画線認識システム。
【請求項１１】
　前記状況取得装置は、前記自車両の周辺の環境条件を取得する環境条件取得装置を含み
、
　前記信頼度設定手段は、前記環境条件取得装置により取得された前記環境条件が雪道で
ある場合に、前記走行区画線の信頼度を低下させる請求項１～１０のいずれかに記載の走
行区画線認識システム。
【請求項１２】
　前記状況取得装置は、前記自車両の周辺の環境条件を取得する環境条件取得装置を含み
、
　前記信頼度設定手段は、前記環境条件取得装置により取得された前記環境条件が砂漠で
ある場合に、前記走行区画線の信頼度を低下させる請求項１～１１のいずれかに記載の走
行区画線認識システム。
【請求項１３】
　前記認識手段により前記走行車線の両側の前記走行区画線が認識される場合に、前記両
側の前記走行区画線から前記自車両のピッチ角を算出するピッチ角算出手段を備え、
　前記状況取得装置は、前記自車両のピッチ角を検出する車両挙動センサを含み、
　前記信頼度設定手段は、前記ピッチ角算出手段により算出された前記ピッチ角と、前記
車両挙動センサにより検出された前記ピッチ角との差分が第３角度よりも大きい場合に、
前記走行区画線の信頼度を低下させる請求項１～１２のいずれかに記載の走行区画線認識
システム。
【請求項１４】
　前記ピッチ角算出手段は、前記認識手段により前記走行車線の片側の前記走行区画線の
みが認識される場合に、前記車両挙動センサにより検出された前記ピッチ角を算出した前
記ピッチ角とする請求項１３に記載の走行区画線認識システム。
【請求項１５】
　前記認識手段により前記画像から検出された走行区画線候補が分岐路であるか否か判定
する分岐路判定手段と、
　前記分岐路判定手段による判定の信頼度を算出する分岐信頼度算出手段と、を備え、
　前記状況取得装置は、前記走行車線の勾配を検出する勾配検出装置（２２、３１、３３
、３６）を含み、
　前記分岐信頼度算出手段は、前記分岐路判定手段により分岐路であると判定され、且つ
前記勾配検出装置により検出された勾配が所定勾配よりも大きい場合に、前記分岐路判定
手段による判定の信頼度を低下させる請求項１～１４のいずれかに記載の走行区画線認識
システム。
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【請求項１６】
　自車両（５０）の前方の走行車線を撮影する車載カメラ（２１）と、前記自車両の状況
を表す取得値を取得し且つ前記車載カメラと異なる少なくとも１つの状況取得装置（２０
）と、を備える走行区画線認識システム（４０）であって、
　前記車載カメラにより撮影された画像から前記走行車線を区画する走行区画線を認識す
る認識手段と、
　前記状況取得装置により取得された取得値に基づいて、前記認識手段により認識された
前記走行区画線の信頼度を設定する信頼度設定手段と、
　前記信頼度設定手段により設定された前記信頼度が第１閾値よりも高い場合は、前記認
識手段により認識された前記走行区画線に基づいて前記自車両の走行制御を行い、前記信
頼度が前記第１閾値よりも低い場合は、前記認識手段により認識された前記走行区画線に
基づいて前記走行車線からの逸脱警報を行う走行支援手段と、
　前記認識手段により前記画像から検出された走行区画線候補が分岐路であるか否か判定
する分岐路判定手段と、
　前記分岐路判定手段による判定の信頼度を算出する分岐信頼度算出手段と、を備え、
　前記状況取得装置は、前記走行車線の勾配を検出する勾配検出装置（２２、３１、３３
、３６）を含み、
　前記分岐信頼度算出手段は、前記分岐路判定手段により分岐路であると判定され、且つ
前記勾配検出装置により検出された勾配が所定勾配よりも大きい場合に、前記分岐路判定
手段による判定の信頼度を低下させることを特徴とする走行区画線認識システム。
【請求項１７】
　自車両（５０）の前方の走行車線を撮影する車載カメラ（２１）と、前記自車両の状況
を表す取得値を取得し且つ前記車載カメラと異なる少なくとも１つの状況取得装置（２０
）と、を備える走行区画線認識システム（４０）であって、
　前記車載カメラにより撮影された画像から前記走行車線を区画する走行区画線を認識す
る認識手段と、
　前記状況取得装置により取得された取得値に基づいて、前記認識手段により認識された
前記走行区画線の信頼度を設定する信頼度設定手段と、
　前記認識手段により認識された前記走行区画線を、前記信頼度設定手段により設定され
た前記信頼度が第１閾値よりも高い部分と、前記信頼度が前記第１閾値よりも低い部分と
に区別して表示する表示手段（６２）と、
　前記認識手段により前記画像から検出された走行区画線候補が分岐路であるか否か判定
する分岐路判定手段と、
　前記分岐路判定手段による判定の信頼度を算出する分岐信頼度算出手段と、を備え、
　前記状況取得装置は、前記走行車線の勾配を検出する勾配検出装置（２２、３１、３３
、３６）を含み、
　前記分岐信頼度算出手段は、前記分岐路判定手段により分岐路であると判定され、且つ
前記勾配検出装置により検出された勾配が所定勾配よりも大きい場合に、前記分岐路判定
手段による判定の信頼度を低下させることを特徴とする走行区画線認識システム。
【請求項１８】
　前記認識手段により認識された前記走行区画線から前記走行車線の曲率及び曲率変化率
を算出する曲率算出手段を備え、
　前記状況取得装置は、前記自車両の周辺における路側物を検出する路側物検出装置（２
２～２６、３１、３３、３６）を含み、
　前記信頼度設定手段は、前記曲率算出手段により算出された前記曲率が第１所定値より
も大きい場合及び前記曲率変化率が第２所定値よりも大きい場合の少なくとも一方の場合
、且つ、前記認識手段により認識された前記走行区画線の周辺に対応する位置に、前記路
側物検出装置により路側物が検出された場合に、前記走行区画線の信頼度を低下させる請
求項１～１７のいずれかに記載の走行区画線認識システム。
【請求項１９】
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　自車両（５０）の前方の走行車線を撮影する車載カメラ（２１）と、前記自車両の状況
を表す取得値を取得し且つ前記車載カメラと異なる少なくとも１つの状況取得装置（２０
）と、を備える走行区画線認識システム（４０）であって、
　前記車載カメラにより撮影された画像から前記走行車線を区画する走行区画線を認識す
る認識手段と、
　前記状況取得装置により取得された取得値に基づいて、前記認識手段により認識された
前記走行区画線の信頼度を設定する信頼度設定手段と、
　前記信頼度設定手段により設定された前記信頼度が第１閾値よりも高い場合は、前記認
識手段により認識された前記走行区画線に基づいて前記自車両の走行制御を行い、前記信
頼度が前記第１閾値よりも低い場合は、前記認識手段により認識された前記走行区画線に
基づいて前記走行車線からの逸脱警報を行う走行支援手段と、
　前記認識手段により認識された前記走行区画線から前記走行車線の曲率及び曲率変化率
を算出する曲率算出手段と、を備え、
　前記状況取得装置は、前記自車両の周辺における路側物を検出する路側物検出装置（２
２～２６、３１、３３、３６）を含み、
　前記信頼度設定手段は、前記曲率算出手段により算出された前記曲率が第１所定値より
も大きい場合及び前記曲率変化率が第２所定値よりも大きい場合の少なくとも一方の場合
、且つ、前記認識手段により認識された前記走行区画線の周辺に対応する位置に、前記路
側物検出装置により路側物が検出された場合に、前記走行区画線の信頼度を低下させるこ
とを特徴とする走行区画線認識システム。
【請求項２０】
　自車両（５０）の前方の走行車線を撮影する車載カメラ（２１）と、前記自車両の状況
を表す取得値を取得し且つ前記車載カメラと異なる少なくとも１つの状況取得装置（２０
）と、を備える走行区画線認識システム（４０）であって、
　前記車載カメラにより撮影された画像から前記走行車線を区画する走行区画線を認識す
る認識手段と、
　前記状況取得装置により取得された取得値に基づいて、前記認識手段により認識された
前記走行区画線の信頼度を設定する信頼度設定手段と、
　前記認識手段により認識された前記走行区画線を、前記信頼度設定手段により設定され
た前記信頼度が第１閾値よりも高い部分と、前記信頼度が前記第１閾値よりも低い部分と
に区別して表示する表示手段（６２）と、
　前記認識手段により認識された前記走行区画線から前記走行車線の曲率及び曲率変化率
を算出する曲率算出手段と、を備え、
　前記状況取得装置は、前記自車両の周辺における路側物を検出する路側物検出装置（２
２～２６、３１、３３、３６）を含み、
　前記信頼度設定手段は、前記曲率算出手段により算出された前記曲率が第１所定値より
も大きい場合及び前記曲率変化率が第２所定値よりも大きい場合の少なくとも一方の場合
、且つ、前記認識手段により認識された前記走行区画線の周辺に対応する位置に、前記路
側物検出装置により路側物が検出された場合に、前記走行区画線の信頼度を低下させるこ
とを特徴とする走行区画線認識システム。
【請求項２１】
　複数の前記状況取得装置により取得された取得値の信頼度をそれぞれ算出する取得値信
頼度算出手段と、
　前記信頼度設定手段は、前記取得値信頼度算出手段により算出された複数の前記取得値
の信頼度がそれぞれ第２閾値よりも高く、且つ、前記複数の取得値がそれぞれ表す前記自
車両の状況が一致しない場合に、前記走行区画線の信頼度を低下させる請求項１～２０の
いずれかに記載の走行区画線認識システム。
【請求項２２】
　前記信頼度設定手段は、更に前記画像の情報を用いて、前記走行区画線の信頼度を補正
する請求項１～２１のいずれかに記載の走行区画線認識システム。



(6) JP 6189815 B2 2017.8.30

10

20

30

40

50

【請求項２３】
　前記信頼度設定手段は、前記自車両の片側において、前記認識手段により前記画像から
検出された走行区画線候補が複数ある場合に、前記走行区画線の信頼度を低下させる請求
項２２に記載の走行区画線認識システム。
【請求項２４】
　前記信頼度設定手段は、前記認識手段により認識された前記走行区画線が複合線の場合
に、前記走行区画線の信頼度を低下させる請求項２２又は２３に記載の走行区画線認識シ
ステム。
【請求項２５】
　前記認識手段により認識された前記走行区画線から前記走行車線の曲率及び曲率変化率
を算出する曲率算出手段を備え、
　前記信頼度設定手段は、前記曲率算出手段により算出された前記曲率が第３所定値より
も大きい場合及び前記曲率変化率が第４所定値よりも大きい場合の少なくとも一方の場合
に、前記走行区画線の信頼度を低下させる請求項２２～２４のいずれかに記載の走行区画
線認識システム。
【請求項２６】
　前記信頼度設定手段は、前記認識手段により認識された前記走行区画線の周辺に所定数
よりも多いエッジ点が抽出された場合に、前記走行区画線の信頼度を低下させる請求項２
２～２５のいずれかに記載の走行区画線認識システム。
【請求項２７】
　前記状況取得装置は、前記取得値として前記自車両の周辺の地図情報を取得する請求項
１～２６のいずれかに記載の走行区画線認識システム。
【請求項２８】
　前記状況取得装置は、他車両から前記他車両の位置を受信する車車間通信装置（３２）
を含み、
　前記信頼度設定手段は、前記車車間通信装置により受信された前記他車両の位置が、前
記認識手段により認識された前記走行区画線の周辺に対応する位置である場合に、前記他
車両の周辺における前記走行区画線の信頼度を低下させる請求項１～２７のいずれかに記
載の走行区画線認識システム。
【請求項２９】
　前記状況取得装置は、前記自車両に対する立体物の位置を受信する路車間通信装置（３
３）を含み、
　前記信頼度設定手段は、前記路車間通信装置により受信された前記立体物の位置が、前
記走行車線において前記自車両の前方にある場合に、前記立体物の位置の周辺における前
記走行区画線の前記信頼度を低下させる請求項１～２８のいずれかに記載の走行区画線認
識システム。
【請求項３０】
　前記信頼度設定手段は、前記状況取得装置により、前記走行区画線を認識しにくい状況
を表す取得値が、所定時間において所定割合よりも多く取得されたことを条件として、前
記走行区画線の前記信頼度を低下させる請求項１～２９のいずれかに記載の走行区画線認
識システム。
【請求項３１】
　自車両（５０）の前方の走行車線を撮影する車載カメラ（２１）と、前記自車両の状況
を表す取得値を取得し且つ前記車載カメラと異なる少なくとも１つの状況取得装置（２０
）と、を備える走行区画線認識システム（４０）に適用されるマイクロコンピュータであ
って、
　前記車載カメラにより撮影された画像から前記走行車線を区画する走行区画線を認識す
る認識手段と、
　前記状況取得装置により取得された取得値に基づいて、前記認識手段により認識された
前記走行区画線の信頼度を設定する信頼度設定手段と、
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　前記信頼度設定手段により設定された前記信頼度が第１閾値よりも高い場合は、前記認
識手段により認識された前記走行区画線に基づいて前記自車両の走行制御を行わせ、前記
信頼度が前記第１閾値よりも低い場合は、前記認識手段により認識された前記走行区画線
に基づいて前記走行車線からの逸脱警報を行わせる走行支援手段と、を備え、
　前記状況取得装置は、前記自車両の周辺における他車両を検出する他車両検出装置（２
２～２６、３２、３３）を含み、
　前記信頼度設定手段は、前記認識手段により認識された前記走行区画線が延びる方向と
、前記他車両検出装置により検出された前記他車両の移動方向との差が所定角度よりも大
きい場合に、前記走行区画線の信頼度を低下させることを特徴とするマイクロコンピュー
タ。
【請求項３２】
　自車両（５０）の前方の走行車線を撮影する車載カメラ（２１）と、前記自車両の状況
を表す取得値を取得し且つ前記車載カメラと異なる少なくとも１つの状況取得装置（２０
）と、を備える走行区画線認識システム（４０）に適用されるマイクロコンピュータであ
って、
　前記車載カメラにより撮影された画像から前記走行車線を区画する走行区画線を認識す
る認識手段と、
　前記状況取得装置により取得された取得値に基づいて、前記認識手段により認識された
前記走行区画線の信頼度を設定する信頼度設定手段と、を備え、
　前記走行区画線認識システムは、前記認識手段により認識された前記走行区画線を、前
記信頼度設定手段により設定された前記信頼度が第１閾値よりも高い部分と、前記信頼度
が前記第１閾値よりも低い部分とに区別して表示する表示手段（６２）を備え、
　前記状況取得装置は、前記自車両の周辺における他車両を検出する他車両検出装置（２
２～２６、３２、３３）を含み、
　前記信頼度設定手段は、前記認識手段により認識された前記走行区画線が延びる方向と
、前記他車両検出装置により検出された前記他車両の移動方向との差が所定角度よりも大
きい場合に、前記走行区画線の信頼度を低下させることを特徴とするマイクロコンピュー
タ。
【請求項３３】
　自車両（５０）の前方の走行車線を撮影する車載カメラ（２１）と、前記自車両の状況
を表す取得値を取得し且つ前記車載カメラと異なる少なくとも１つの状況取得装置（２０
）と、を備える走行区画線認識システム（４０）に適用されるマイクロコンピュータであ
って、
　前記車載カメラにより撮影された画像から前記走行車線を区画する走行区画線を認識す
る認識手段と、
　前記状況取得装置により取得された取得値に基づいて、前記認識手段により認識された
前記走行区画線の信頼度を設定する信頼度設定手段と、
　前記信頼度設定手段により設定された前記信頼度が第１閾値よりも高い場合は、前記認
識手段により認識された前記走行区画線に基づいて前記自車両の走行制御を行わせ、前記
信頼度が前記第１閾値よりも低い場合は、前記認識手段により認識された前記走行区画線
に基づいて前記走行車線からの逸脱警報を行わせる走行支援手段と、
　前記認識手段により前記画像から検出された走行区画線候補が分岐路であるか否か判定
する分岐路判定手段と、
　前記分岐路判定手段による判定の信頼度を算出する分岐信頼度算出手段と、を備え、
　前記状況取得装置は、前記走行車線の勾配を検出する勾配検出装置（２２、３１、３３
、３６）を含み、
　前記分岐信頼度算出手段は、前記分岐路判定手段により分岐路であると判定され、且つ
前記勾配検出装置により検出された勾配が所定勾配よりも大きい場合に、前記分岐路判定
手段による判定の信頼度を低下させることを特徴とするマイクロコンピュータ。
【請求項３４】
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　自車両（５０）の前方の走行車線を撮影する車載カメラ（２１）と、前記自車両の状況
を表す取得値を取得し且つ前記車載カメラと異なる少なくとも１つの状況取得装置（２０
）と、を備える走行区画線認識システム（４０）に適用されるマイクロコンピュータであ
って、
　前記車載カメラにより撮影された画像から前記走行車線を区画する走行区画線を認識す
る認識手段と、
　前記状況取得装置により取得された取得値に基づいて、前記認識手段により認識された
前記走行区画線の信頼度を設定する信頼度設定手段と、を備え、
　前記走行区画線認識システムは、前記認識手段により認識された前記走行区画線を、前
記信頼度設定手段により設定された前記信頼度が第１閾値よりも高い部分と、前記信頼度
が前記第１閾値よりも低い部分とに区別して表示する表示手段（６２）を備え、
　前記認識手段により前記画像から検出された走行区画線候補が分岐路であるか否か判定
する分岐路判定手段と、
　前記分岐路判定手段による判定の信頼度を算出する分岐信頼度算出手段と、を備え、
　前記状況取得装置は、前記走行車線の勾配を検出する勾配検出装置（２２、３１、３３
、３６）を含み、
　前記分岐信頼度算出手段は、前記分岐路判定手段により分岐路であると判定され、且つ
前記勾配検出装置により検出された勾配が所定勾配よりも大きい場合に、前記分岐路判定
手段による判定の信頼度を低下させることを特徴とするマイクロコンピュータ。
【請求項３５】
　自車両（５０）の前方の走行車線を撮影する車載カメラ（２１）と、前記自車両の状況
を表す取得値を取得し且つ前記車載カメラと異なる少なくとも１つの状況取得装置（２０
）と、を備える走行区画線認識システム（４０）に適用されるマイクロコンピュータであ
って、
　前記車載カメラにより撮影された画像から前記走行車線を区画する走行区画線を認識す
る認識手段と、
　前記状況取得装置により取得された取得値に基づいて、前記認識手段により認識された
前記走行区画線の信頼度を設定する信頼度設定手段と、
　前記信頼度設定手段により設定された前記信頼度が第１閾値よりも高い場合は、前記認
識手段により認識された前記走行区画線に基づいて前記自車両の走行制御を行わせ、前記
信頼度が前記第１閾値よりも低い場合は、前記認識手段により認識された前記走行区画線
に基づいて前記走行車線からの逸脱警報を行わせる走行支援手段と、
　前記認識手段により認識された前記走行区画線から前記走行車線の曲率及び曲率変化率
を算出する曲率算出手段と、を備え、
　前記状況取得装置は、前記自車両の周辺における路側物を検出する路側物検出装置（２
２～２６、３１、３３、３６）を含み、
　前記信頼度設定手段は、前記曲率算出手段により算出された前記曲率が第１所定値より
も大きい場合及び前記曲率変化率が第２所定値よりも大きい場合の少なくとも一方の場合
、且つ、前記認識手段により認識された前記走行区画線の周辺に対応する位置に、前記路
側物検出装置により路側物が検出された場合に、前記走行区画線の信頼度を低下させるこ
とを特徴とするマイクロコンピュータ。
【請求項３６】
　自車両（５０）の前方の走行車線を撮影する車載カメラ（２１）と、前記自車両の状況
を表す取得値を取得し且つ前記車載カメラと異なる少なくとも１つの状況取得装置（２０
）と、を備える走行区画線認識システム（４０）に適用されるマイクロコンピュータであ
って、
　前記車載カメラにより撮影された画像から前記走行車線を区画する走行区画線を認識す
る認識手段と、
　前記状況取得装置により取得された取得値に基づいて、前記認識手段により認識された
前記走行区画線の信頼度を設定する信頼度設定手段と、を備え、
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　前記走行区画線認識システムは、前記認識手段により認識された前記走行区画線を、前
記信頼度設定手段により設定された前記信頼度が第１閾値よりも高い部分と、前記信頼度
が前記第１閾値よりも低い部分とに区別して表示する表示手段（６２）を備え、
　前記認識手段により認識された前記走行区画線から前記走行車線の曲率及び曲率変化率
を算出する曲率算出手段を備え、
　前記状況取得装置は、前記自車両の周辺における路側物を検出する路側物検出装置（２
２～２６、３１、３３、３６）を含み、
　前記信頼度設定手段は、前記曲率算出手段により算出された前記曲率が第１所定値より
も大きい場合及び前記曲率変化率が第２所定値よりも大きい場合の少なくとも一方の場合
、且つ、前記認識手段により認識された前記走行区画線の周辺に対応する位置に、前記路
側物検出装置により路側物が検出された場合に、前記走行区画線の信頼度を低下させるこ
とを特徴とするマイクロコンピュータ。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、走行区画線を認識する走行区画線認識システムに関する。
【背景技術】
【０００２】
　車両の走行支援を行うために、車載カメラにより走行車線を撮影し、撮影画像から走行
区画線を認識する装置が種々提案されている。特許文献１に記載の走行支援装置は、画像
データから走行区画線を検出し、検出した走行区画線の信頼性が閾値よりも低い場合は、
走行区画線を認識していないとして、走行支援を実施していない。また、上記走行支援装
置は、検出した左右の走行区画線の信頼性が閾値よりも高い場合は、車両の車線内の走行
を維持するように車両制御処理を実施し、いずれか一方のみの走行区画線の信頼性が閾値
よりも高い場合は、車両制御処理を止めて、車線逸脱警報処理を実施している。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２００５－１４９０２３号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　上記走行支援装置は、画像データから走行区画線を検出するとともに、画像データを用
いて検出した走行区画線の信頼性を算出している。そのため、画像の撮影状況が悪化する
と、信頼性の算出精度が低下し、必要以上に走行支援が制限されたり、誤った走行支援が
行われたりするおそれがある。
【０００５】
　本発明は、上記実情に鑑み、認識した走行区画線を適切に利用することができる走行区
画線認識システムを提供することを主たる目的とする。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　第１の発明は、上記課題を解決するため、自車両の前方の走行車線を撮影する車載カメ
ラと、前記自車両の状況を表す取得値を取得し且つ前記車載カメラと異なる少なくとも１
つの状況取得装置と、を備える走行区画線認識システムであって、前記車載カメラにより
撮影された画像から前記走行車線を区画する走行区画線を認識する認識手段と、前記状況
取得装置により取得された取得値に基づいて、前記認識手段により認識された前記走行区
画線の信頼度を設定する信頼度設定手段と、前記信頼度設定手段により設定された前記信
頼度が第１閾値よりも高い場合は、前記認識手段により認識された前記走行区画線に基づ
いて前記自車両の走行制御を行い、前記信頼度が前記第１閾値よりも低い場合は、前記認
識手段により認識された前記走行区画線に基づいて前記走行車線からの逸脱警報を行う走
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行支援手段と、を備える。
【０００７】
　第１の発明によれば、車載カメラにより自車両の前方の走行車線が撮影され、少なくと
も１つの状況取得装置により自車両の挙動や自車両の周辺情報の自車両の状況が検出され
る。そして、撮影された画像から走行区画線が認識される。また、状況取得装置により取
得された取得値に基づいて、認識された走行区画線の信頼度が設定される。よって、白線
の信頼度の設定に、車載カメラ以外の状況取得装置により取得された取得値を用いるため
、適切な信頼度を設定することができる。
【０００８】
　さらに、信頼度が第１閾値よりも高い場合は、認識された走行区画線に基づいて車両の
走行制御が行われ、信頼度が第１閾値よりも低い場合は、認識された走行区画線に基づい
て走行車線からの逸脱警報が行われる。すなわち、適切に設定された信頼度に基づいて、
走行制御又は逸脱警報が行われるため、適切な走行支援の機会を増加させることができる
。よって、認識した走行区画線を適切に利用することができる。
【０００９】
　また、第２の発明は、自車両の前方の走行車線を撮影する車載カメラと、前記自車両の
状況を表す取得値を取得し且つ前記車載カメラと異なる少なくとも１つの状況取得装置と
、を備える走行区画線認識システムであって、前記車載カメラにより撮影された画像から
前記走行車線を区画する走行区画線を認識する認識手段と、前記状況取得装置により取得
された取得値に基づいて、前記認識手段により認識された前記走行区画線の信頼度を設定
する信頼度設定手段と、前記認識手段により認識された前記走行区画線を、前記信頼度設
定手段により設定された前記信頼度が第１閾値よりも高い部分と、前記信頼度が前記第１
閾値よりも低い部分とに区別して表示する表示手段と、を備える。
【００１０】
　第２の発明によれば、第１の発明と同様に、適切な信頼度を設定することができる。さ
らに、信頼度が第１閾値よりも高い部分と、信頼度が第１閾値よりも低い部分とに区別し
て、認識される走行区画線が表示される。これにより、ドライバは、信頼度が低い場所を
把握し、他の場所よりも注意することができる。よって、認識した走行区画線を適切に利
用することこができる。
【図面の簡単な説明】
【００１１】
【図１】白線認識システムに含まれる各種センサ及び装置の設置位置を示す平面図。
【図２】白線認識システムに含まれる各種センサ及び装置の設置位置を示す斜視図。
【図３】白線認識システムの構成を示すブロック図。
【図４】白線を認識する処理手順を示すフローチャート。
【発明を実施するための形態】
【００１２】
　以下、道路の走行車線を区画する白線（走行区画線）を認識する白線認識システム（走
行区画線認識システム）を、具現化した実施形態について図面を参照しつつ説明する。
【００１３】
　まず、図１～３を参照して、本実施形態に係る白線認識システム４０の概要について説
明する。白線認識システム４０は、前方カメラ２１（車載カメラ）、状況取得装置２０、
ＥＣＵ１０、スピーカ６１、表示装置６２、電動パワーステアリング（ＥＰＳ）６３及び
電子制御式ブレーキ（ＥＣＢ）６４を備える。白線認識システム４０では、ＥＣＵ１０が
、前方カメラ２１により撮影された画像から白線を認識し、状況取得装置２０により取得
された取得値に基づいて、認識した白線の信頼度を設定する。ＥＣＵ１０は、白線を認識
しにくい状況において、認識した白線の信頼度を下げて設定する。さらに、ＥＣＵ１０は
、設定した信頼度が第１閾値よりも高い場合は、その白線に基づいて自車両５０の走行制
御を行い、設定した信頼度が第１閾値よりも低い場合は、その白線に基づいて車線からの
逸脱警報を行う。以下、白線認識システム４０の詳細について説明する。
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【００１４】
　前方カメラ２１は、ＣＣＤカメラやＣＭＯＳカメラ等であり、自車両５０の前側の車幅
中央、例えばルームミラーの中央に取り付けられており、自車両５０の前方の道路を撮影
する。前方カメラ２１により撮影された画像から、道路の白線が検出され認識される。こ
こで、白線の周辺に立体物があると、立体物を白線と誤認識するおそれや、立体物により
白線の認識が阻害されるおそれがある。また、白線は、画像のコントラストに基づいて検
出されるため、逆光、夜間、降雨時、降霧時、降雪時等の画像のコントラストを抽出する
ことが困難な状況では、検出精度が低くなる傾向がある。
【００１５】
　状況取得装置２０は、前方カメラ２１とは異なる装置であり、自車両５０の状況を表す
取得値を取得する装置である。自車両５０の状況は、具体的には、自車両５０の周辺状況
、自車両５０の挙動、自車両５０が走行している道路の状況、自車両５０の走行時の環境
条件等を含む。自車両５０の周辺状況は、自車両５０の周辺における他車両、歩行者、路
側物等の白線を認識しにくくする立体物の存在状況である。自車両５０の挙動は、自車両
５０の速度、ヨーレート、ピッチ角、ロール角等である。自車両５０が走行している道路
の状況は、横断歩道、交差点、急カーブ、ガードレール等が存在する位置、道路の形状、
道路の属性等である。道路の属性は、高速道路、市街地道路、駐車場等である。自車両５
０の走行時の環境条件は、日射の向き、時間、雨、霧、雪道、砂漠等である。
【００１６】
　本実施形態において、状況取得装置２０は、ステレオカメラ２２、周辺カメラ２３、ミ
リ波レーダ２４、レーザレーダ２５、超音波センサ２６、車車間通信装置３２、路車間通
信装置３３、ＧＰＳ３１、地図記憶装置３６、車速センサ３４、ヨーレートセンサ３５、
角度センサ３７及び環境センサ３８を含む。
【００１７】
　ステレオカメラ２２は、左右一対のカメラ（ＣＣＤカメラやＣＭＯＳカメラ等）であり
、例えばルームミラーの右端と左端に、車幅方向において所定のカメラ基線長で取り付け
られており、自車両５０の前方の道路を含む周辺状況を撮影する。ステレオカメラ２２に
より撮影されたステレオ画像（取得値）から、パターン認識により立体物が抽出される。
そして、抽出された立体物の左右の画像におけるずれ量（視差）から、三角測量の原理に
よって、その立体物の奥行方向（車両の進行方向）の距離及び横方向（車幅方向）の位置
が検出される。さらに、距離の時間変化から相対速度が検出され、位置の時間変化から移
動方向が検出される。また、パターン認識により、立体物が他車両、歩行者、路側物（ガ
ードレール等）のいずれか認識される。ステレオカメラ２２は、横方向位置及び形状の分
解能は高いが、逆光、夜間、降雨時、降雪時等の画像のコントラストを抽出することが困
難な状況では、分解能が低くなる傾向がある。
【００１８】
　周辺カメラ２３は、自車両５０の後側と左右両側（例えば左右のサイドミラー）にそれ
ぞれ取り付けられており、自車両５０の周辺状況を撮影する。各周辺カメラ２３は、各周
辺カメラ２３を中心として略１８０°の範囲を撮影する。各周辺カメラ２３に撮影された
画像（取得値）から、パターン認識により画像上の立体物が抽出され、立体物の距離及び
横方向位置が検出される。また、パターン認識により、立体物が他車両、歩行者、路側物
のいずれか認識される。周辺カメラ２３は、自車両５０から比較的近距離に存在する立体
物の距離及び横方向位置は検出しやすいが、遠方の立体物の距離及び横方向位置は検出し
にくい傾向がある。また、周辺カメラ２３は、ステレオカメラ２２と同様に、画像のコン
トラストを抽出することが困難な状況では、精度が低くなる傾向がある。
【００１９】
　ミリ波レーダ２４及びレーザレーダ２５は、自車両５０の前端部（例えばバンパーの上
辺り）の車幅中央に取り付けられており、自車両５０の前方や側方の立体物との距離や方
向を検出する。詳しくは、ミリ波レーダ２４は、複数本のミリ波のビームを放射状に出射
して立体物からの反射波（取得値）を受信する。ミリ波レーダ２４により受信された反射
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波の送信から受信までの時間及び受信方向から、自車両５０から立体物までの距離、及び
立体物の横方向位置が検出される。さらに、距離の時間変化から相対速度が検出され、位
置の時間変化から移動方向が検出される。また、距離や位置、相対速度から、立体物が他
車両、歩行者、路側物のいずれか認識される。ミリ波レーダ２４は、ステレオカメラ２２
及びレーザレーダ２５と比較して、横方向位置の分解能は低いが、降雨や降雪等の影響を
受けにくい傾向がある。
【００２０】
　一方、レーザレーダ２５は、細幅のレーザ光を、横方向又は横方向及び縦方向に、所定
の視野角で走査しながらパルス照射し、立体物からの反射光（取得値）を受光する。レー
ザレーダ２５により受光された反射光の照射から受光までの時間及び受光方向から、自車
両５０から立体物までの距離、及び立体物の横方向位置が検出される。さらに、距離の時
間変化から相対速度が検出され、位置の時間変化から移動方向が検出される。また、距離
や位置、相対速度から、立体物が他車両、歩行者、路側物のいずれか認識される。レーザ
レーダ２５は、横方向位置の分解能は高いが、ミリ波レーダ２４よりも降雨や降雪等の影
響を受けやすい。
【００２１】
　超音波センサ２６は、自車両５０の前端部と後端部にそれぞれ４個ずつ取り付けられて
いる。超音波センサ２６は、ミリ波レーダ２４やレーザレーダ２５よりも安価であるため
、自車両５０の周囲に複数取り付けられている。超音波センサ２６は、指向性を持った超
音波を出射して、立体物からの反射波を受信する。複数の超音波センサ２６で受信された
反射波（取得値）から三角測量の原理に基づいて、自車両５０から立体物までの距離、及
び立体物の横方向位置が検出される。また、距離や位置、相対速度から、立体物が他車両
、歩行者、路側物のいずれか認識される。さらに、距離の時間変化から相対速度が検出さ
れ、位置の時間変化から移動方向が検出される。
【００２２】
　車車間通信装置３２は、車車間通信装置を備えた他車両から、他車両の位置や速度の情
報（取得値）を受信するとともに、車車間通信装置を備えた他車両へ、自車両５０の位置
や速度の情報を送信する。路車間通信装置３３は、路側機から、横断歩道や交差点、ガー
ドレール等の道路の特定場所の自車両５０に対する位置、道路の形状及び属性、及び他車
両や歩行者等の立体物の自車両５０に対する位置の情報、並びに自車両５０の現在位置（
取得値）を受信する。路側機は、自身に搭載されているセンサにより他車両や歩行者の位
置情報を取得したり、他車両や歩行者が備える通信装置から送信された位置情報を受信し
たりする。
【００２３】
　ＧＰＳ３１は、ＧＰＳ衛星から送信された信号に基づいて、自車両５０の現在位置及び
現在時刻の情報（取得値）を取得する。現在位置の情報は、緯度、経度及び高度を含む。
地図記憶装置３６は、地図情報が記憶されたハードディスクやＤＶＤ等の記憶装置であり
、地図情報は、横断歩道や交差点、ガードレレール等の道路の特定場所の位置、道路の形
状及び属性を含む。ＧＰＳ３１により取得された自車両５０の現在位置と、地図記憶装置
３６から取得された自車両５０の周辺の地図情報とから、自車両５０の周辺状況（取得値
）が取得される。
【００２４】
　車速センサ３４は、自車両５０の車輪に取り付けられており、自車両５０の速度を検出
する。ヨーレートセンサ３５は、自車両５０の車輪に取り付けられており、自車両５０の
ヨーレートを検出する。角度センサ３７は、自車両５０の車体に取り付けられたジャイロ
センサ及び加速度センサを含み、ジャイロセンサにより検出された角速度及び加速度セン
サにより検出された加速度から、自車両５０のピッチ角及びロール角（取得値）を取得す
る。あるいは、角度センサ３７は、自車両５０の前後端部及び左右端部に取り付けられた
ハイトセンサでもよい。自車両５０の前端部と後端部との高さの差からピッチ角が取得さ
れ、左端部と右端部との高さの差からロール角が取得される。
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【００２５】
　環境センサ３８は、車両走行時の環境条件を検出するレインセンサや温度センサ、日射
センサ等であり、レインセンサは降雨量（取得値）を検出し、温度センサは外気温（取得
値）を検出する。また、日射センサは日射量（取得値）を検出する。
【００２６】
　スピーカ６１は、車室内に取り付けられており、音や音声等を出力する装置である。表
示装置６２（表示手段）は、メッセージや画像等を表示する装置である。電動パワーステ
アリング６３は、電動モータが発生するトルクを利用して、ステアリングホイールの操作
を補助する装置である。電子制御式ブレーキ６４は、各車輪に設けられた摩擦ブレーキの
作動油圧を電気的に調整する装置である。
【００２７】
　ＥＣＵ１０は、ＣＰＵ、ＲＯＭ、ＲＡＭ及びＩ／Ｏ等を備えたマイクロコンピュータと
して構成されており、状況取得装置２０により取得された取得値を処理する。ＥＣＵ１０
は、ＣＰＵがＲＯＭに記憶されている各種プログラムを実行することにより、白線認識部
１１、取得値信頼度算出部１２、立体物認識部１３、車両挙動認識部１４、道路状況認識
部１５、環境条件認識部１６、白線信頼度設定部１７及び走行支援部１８の各機能を実現
する。
【００２８】
　白線認識部（認識手段）１１は、前方カメラ２１により撮影された画像から白線を認識
する。白線認識部１１が実行する白線認識の処理手順について、図４のフローチャートを
参照して説明する。
【００２９】
　まず、前方カメラ２１により撮影された前方画像を取得する（Ｓ１０）。続いて、Ｓ１
０で取得した前方画像にsobelフィルタ等のフィルタを適用して、エッジ点を抽出する（
Ｓ１１）。続いて、Ｓ１１で抽出したエッジ点に対してハフ変換を行い（Ｓ１２）、白線
候補（走行区画線候補）を算出して検出する（Ｓ１３）。
【００３０】
　続いて、車線の片側を区画する白線の候補として、Ｓ１３で複数の白線候補を検出した
場合は、最も白線らしい白線候補に絞り込む（Ｓ１４）。詳しくは、各白線候補に対して
、白線の特徴を備える度合を算出し、白線の特徴を備える度合が最も高い白線候補に絞り
込む。
【００３１】
　続いて、絞り込んだ白線候補の認識距離や白線候補の曲率等に基づいて、絞り込んだ白
線候補が、分岐路の白線であるか否かを判定する（Ｓ１５）。認識距離は、白線候補に含
まれる最も遠方のエッジ点までの距離である。続いて、Ｓ１５における分岐路判定の信頼
度を算出する（Ｓ１６）。詳しくは、単眼画像からだけでは、勾配路の白線候補を分岐路
の白線であると判定するおそれがあるので、状況取得装置２０による取得値に基づいて、
分岐路判定の信頼度を算出する。
【００３２】
　例えば、ステレオカメラ２２から検出した道路の勾配が、所定勾配よりも大きい場合に
、分岐路判定の信頼度を低下させる。あるいは、自車両５０の現在位置における道路の勾
配や、路車間通信装置３３から受信した道路の勾配が、所定勾配よりも大きい場合に、分
岐路判定の信頼度を低下させる。自車両５０の現在位置における道路の勾配は、地図記憶
装置３６の地図情報に含まれるものである。また、地図上において自車両５０の位置が分
岐路の手前である場合や、路車間通信装置３３から車線が前方で分岐することを受信した
場合は、分岐路判定の信頼度を上昇させる。各センサ及び装置の取得値に基づいて、それ
ぞれ信頼度を算出し、算出した各信頼度を統合して分岐路判定の信頼度を算出してもよい
。本実施形態では、ステレオカメラ２２、ＧＰＳ３１及び地図記憶装置３６、並びに路車
間通信装置３３が勾配検出装置に相当する。なお、Ｓ１５の処理が分岐路判定手段に相当
し、Ｓ１６の処理が分岐信頼度算出手段に相当する。
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【００３３】
　続いて、Ｓ１４で絞り込んだ白線候補の座標を鳥瞰座標に変換する（Ｓ１７）。続いて
、Ｓ１７で鳥瞰座標に変換した白線候補に基づいて、白線パラメータを推定する（Ｓ１８
）。ここで、Ｓ１５で白線候補が分岐路の白線であると判定され、且つ、Ｓ１７で算出さ
れた分岐路判定の信頼度が判定閾値よりも高い場合は、白線候補が分岐路の白線である尤
度が高いとして、その白線候補を白線パラメータの推定に用いない。すなわち、その白線
候補を白線として認識しない。この場合、反対側の白線候補を検出していれば、片側の白
線候補に基づいて白線パラメータを推定する。すなわち、片側の白線候補のみを白線とし
て認識する。
【００３４】
　白線パラメータは、車線の特性を表すパラメータであり、車線の曲率、曲率変化率、車
線位置、車線幅等である。両側の白線を認識する場合は、両側の白線の交点すなわち消失
点を算出し、算出した消失点から自車両５０のピッチ角を算出する。そして、算出したピ
ッチ角を用いて曲率等を算出する。片側の白線を認識する場合は、角度センサ３７により
検出された自車両５０のピッチ角を算出されたピッチ角とする。あるいは、片側の白線を
認識する場合は、オプティカルフロー等の別の画像処理アルゴリズムによりピッチ角を算
出する。なお、Ｓ１８の処理が、ピッチ角算出手段及び曲率算出手段に相当する。
【００３５】
　図３に戻り、取得値信頼度算出部（取得値信頼度算出手段）１２は、状況取得装置２０
に含まれる各種センサ２２～２６，３４、３５、３７、３８の取得値の信頼度、及び各種
装置３１～３３の取得値の信頼度をそれぞれ算出する。具体的には、取得値を取得した継
続時間及び頻度が大きいほど、取得値の信頼度を高くし、瞬時的な取得値は、ノイズの可
能性が高いため信頼度を比較的低く算出する。また、第１のセンサによる取得値に基づい
て、第２のセンサの取得値の信頼度を変更してもよい。例えば、環境センサ３８により所
定雨量よりも多い降雨量が取得された場合には、ステレオカメラ２２及び周辺カメラ２３
の取得値の信頼度を低下させる。
【００３６】
　立体物認識部１３は、他車両認識部１３ａ、歩行者認識部１３ｂ及び路側物認識部１３
ｃを含み、自車両５０の周辺における立体物を認識する。具体的には、他車両認識部１３
ａは、各種センサ２２～２６、車車間通信装置３２及び路車間通信装置３３により取得さ
れた取得値から、自車両５０の周辺における他車両までの奥行方向の距離、他車両の横方
向位置、他車両の相対速度、及び他車両の移動方向を認識する。同様に、歩行者認識部１
３ｂは、各種センサ２２～２６、及び路車間通信装置３３により取得された取得値から、
自車両５０の周辺における歩行者の奥行き方向の距離、歩行者の横方向位置、歩行者の相
対速度、及び歩行者の移動方向を認識する。また、路側物認識部１３ｃは、各種センサ２
２～２６、ＧＰＳ３１及び地図記憶装置３６、並びに路車間通信装置３３により取得され
た取得値から、路側物までの奥行き方向の距離、路側物の横方向の位置を認識する。
【００３７】
　なお、本実施形態において、立体物検出装置は、ステレオカメラ２２、周辺カメラ２３
、ミリ波レーダ２４、レーザレーダ２５、超音波センサ２６、ＧＰＳ３１及び地図記憶装
置３６、車車間通信装置３２、路車間通信装置３３に相当する。また、本実施形態におい
て、他車両検出装置は、ステレオカメラ２２、周辺カメラ２３、ミリ波レーダ２４、レー
ザレーダ２５、超音波センサ２６、車車間通信装置３２、路車間通信装置３３に相当する
。
【００３８】
　車両挙動認識部１４は、角度センサ３７により検出されたピッチ角及びロール角から、
車両のピッチング状態及びローリング状態を認識する。なお、本実施形態において、車両
挙動センサは角度センサ３７に相当する。
【００３９】
　道路状況認識部１５は、自車両５０が走行している道路の状況を認識する。例えば、道
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路状況認識部１５は、自車両５０の現在位置周辺の地図情報や、路車間通信装置３３から
受信した情報、ステレオカメ２２又は周辺カメラ２３の撮影画像から、横断歩道、交差点
、トンネル、急カーブ、ガードレール等の自車両５０に対する位置や、道路の形状（勾配
や曲率）、道路の属性を認識する。なお、本実施形態において、地図上における自車両５
０の現在位置を取得する位置取得装置は、ＧＰＳ３１、路車間通信装置３３に相当する。
また、本実施形態において、属性取得装置は、ステレオカメラ２２、周辺カメラ２３、Ｇ
ＰＳ２１及び地図記憶装置３６、路車間通信装置３３に相当する。
【００４０】
　環境条件認識部１６は、走行時の環境条件を認識する。具体的には、例えば、環境条件
認識部１６は、ＧＰＳ３１により取得された現在位置及び現在時間から、日射の向きを認
識する。また、環境条件認識部１６は、ＧＰＳ３１により取得された現在時間から昼か夜
かを認識する。また、環境条件認識部１６は、環境センサ３８により検出された降雨量か
ら降雨や降霧の有無を認識する。また、環境条件認識部１６は、ステレオカメラ２２や周
辺カメラ２３により撮影された画像、及び環境センサ３８により検出された外気温から、
雪道、砂漠を認識する。
【００４１】
　立体物認識部１３、車両挙動認識部１４、道路状況認識部１５及び環境条件認識部１６
は、それぞれ、取得値信頼度算出部１２により算出された信頼度が第２閾値よりも高い取
得値のみを用いる。
【００４２】
　白線信頼度設定部（信頼度設定手段）１７は、状況取得装置２０により取得された取得
値に基づいて、白線認識部１１により認識された白線の信頼度を設定する。具体的には、
例えば、信頼度には初期値が設定されており、白線信頼度設定部１７は、認識された白線
の周辺に対応する位置に、立体物が検出された場合に、立体物の周辺における白線の信頼
度を低下させる。すなわち、立体物がある場所では白線を認識しにくいので、立体物の周
辺における白線の信頼度を低下させる。また、認識された白線の延びる方向と周りの他車
両の移動方向との差が所定角度よりも大きい（それらの方向が異なる）場合は、白線を誤
認識しているおそれがある。そこで、白線信頼度設定部１７は、認識された白線が延びる
方向と自車両５０の周辺において検出された他車両の移動方向とが異なる場合に、白線の
信頼度を低下させる。
【００４３】
　また、自車両５０の前方に横断歩道がある場合、道路に描かれた横断歩道の表示を白線
と誤認識するおそれがある。そこで、白線信頼度設定部１７は、自車両５０の現在位置が
、地図上において横断歩道の手前である場合に、横断歩道の周辺における白線の信頼度を
低下させる。同様に、路面に様々な線や文字が描かれた駐車場内では、白線を誤認識する
おそれがある。そこで、白線信頼度設定部１７は、自車両５０が走行中の道路の属性が駐
車場である場合に、白線の信頼度を低下させる。また、市街地の道路は、障害物が多く白
線を誤認識しやすい。そこで、白線信頼度設定部１７は、自車両５０が走行中の道路の属
性が市街地の道路である場合に、白線の信頼度を低下させる。白線信頼度設定部１７は、
横断歩道以外にも、交差点、トンネル、急カーブ等の白線を認識しにくい道路の特定場所
の周辺における白線の信頼度を低下させてもよい。
【００４４】
　また、自車両５０がピッチングしていたりローリングしていたりする場合、ピッチング
やローリングにより画像がずれているか、車線が傾斜しているかを判別することは困難で
あり、白線を誤認識しやすい。そこで、白線信頼度設定部１７は、自車両５０のピッチ角
が第１角よりも大きい場合、及び自車両５０のロール角が第２角よりも大きい場合の少な
くとも一方の場合に、白線の信頼度を低下させる。また、自車両５０の両側の白線が認識
される場合、両側の白線から算出された自車両５０のピッチ角と、検出された自車両５０
のピッチ角との差分が大きい場合、白線を誤認識しているおそれがある。そこで、白線信
頼度設定部１７は、差分が第３角度よりも大きい場合に、白線の信頼度を低下させる。



(16) JP 6189815 B2 2017.8.30

10

20

30

40

50

【００４５】
　また、急カーブの場所や車線の曲率の変化量が大きい場所に路側物があると、路側物を
白線と誤認識しやすい。そこで、白線信頼度設定部１７は、認識された白線から算出され
た曲率が第１所定値よりも大きい場合、及び算出された曲率変化率が第２所定値よりも大
きい場合の少なくとも一方の場合、且つ白線の周辺に対応する位置に立体物が検出された
場合に、白線の信頼度を低下させる。なお、本実施形態において、路側物検出装置は、各
種センサ２２～２６、ＧＰＳ３１及び地図記憶装置３６、並びに路車間通信装置３３に相
当する。
【００４６】
　また、白線信頼度設定部１７は、環境条件取得装置により取得された自車両５０の周辺
の環境条件が、白線を認識しにくい環境条件の場合に、白線の信頼度を低下させる。白線
を認識しにくい環境条件とは、例えば、車載カメラ１０に対する逆光、降雨、降霧、夜間
、雪道、砂漠である。なお、本実施形態において、環境条件取得装置は、ステレオカメラ
２２、周辺カメラ２３、ＧＰＳ３１、地図記憶装置３６、環境センサ３８に相当する。
に相当する。
【００４７】
　白線信頼度設定部１７は、各取得値に基づいて白線の信頼度を算出し、算出した信頼度
を統合して、認識された白線の信頼度を設定してもよいし、白線を認識しにくい条件を満
たしているほど、認識された白線の信頼度を低く設定してもよい。
【００４８】
　ただし、複数の取得値の信頼度が第２閾値よりも高く、且つ、複数の取得値がそれぞれ
表す自車両５０の状況が一致しない場合には、どの取得値を信頼してよいか判別できない
。そこで、このような場合には、白線信頼度設定部１７は、認識された白線の信頼度を予
め決められている値（第１閾値よりも小さい値）まで低下させる。
【００４９】
　さらに、信頼度設定手段１７は、状況取得装置２０のそれぞれにより、白線を認識しに
くい状況を表す取得値が、所定時間において所定割合よりも多く取得されたことを条件と
して、白線の信頼度を低下させるようにしてもよい。このようにすれば、状況取得装置２
０がノイズを瞬時的に取得した場合に、誤って白線の信頼度を低下させるおそれを抑制で
きる。
【００５０】
　さらに、白線信頼度設定部１７は、前方カメラ２１により撮影された画像の情報を用い
て、取得値に基づいて設定した白線の信頼度を補正し、信頼度を再設定する。具体的には
、自車両５０の片側で複数の白線候補が検出された場合は、１つの白線候補が検出された
場合よりも、白線を誤認識しやすい。そこで、白線信頼度設定部１７は、自車両５０の片
側において、検出された白線候補が複数ある場合には、取得値に基づいて設定した白線の
信頼度を低下させる。また、認識さえた白線が複合線の場合、単線の場合よりも誤認識し
ているおそれが高い。そこで、白線信頼度設定部１７は、認識された白線が複合線の場合
に、取得値に基づいて設定した白線の信頼度を低下させる。また、認識された白線の周辺
に、白線に含まれないエッジ点が多数抽出されている場合、白線を誤認識しているおそれ
がある。そこで、認識された白線の周辺に所定数よりも多いエッジ点が抽出された場合に
、取得値に基づいて設定した白線の信頼度を低下させる。
【００５１】
　また、白線の曲率や曲率変化率が大きい場所では、白線を誤認識しやすい。そこで、白
線信頼度設定部１７は、認識された白線から算出された曲率が第３所定値よりも大きい場
合、及び算出された曲率変化率が第４所定値よりも大きい場合の少なくとも一方の場合に
、取得値に基づいて設定した白線の信頼度を低下させる。
【００５２】
　さらに、白線信頼度設定部１７は、その他の場合にも、取得値に基づいて設定した白線
の信頼度を低下させてもよい。例えば、認識された白線の認識距離が所定距離よりも短い
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場合、認識された白線の実線部分に対する破線部分の割合が所定割合よりも小さい場合、
認識された白線のコントラストが所定値よりも低い場合、路面の色が薄い場合（例えばコ
ンクリートの路面）などである。
【００５３】
　走行支援部（走行支援手段）１８は、逸脱警報部１８ａ及び走行制御部１８ｂを含み、
自車両５０の走行支援を行う。具体的には、白線信頼度設定部１７により設定された信頼
度が第１閾値よりも低い場合は、逸脱警報部１８ａが走行支援を行い、設定された信頼度
が第１閾値よりも高い場合は、走行制御部１８ｂが走行支援を行う。
【００５４】
　逸脱警報部１８ａは、認識された白線と自車両５０との横方向の距離が所定距離以下と
なったときや、自車両５０が認識された白線を超えたときに、スピーカ６１による警告音
又は警告メッセージの出力や、表示装置６２による警告メッセージの出力を行う。走行制
御部１８ｂは、自車両５０が認識された白線によって区画される車線内を走行するように
、電動パワーステアリング６３及び電子制御式ブレーキ６４を作動させる。走行制御部１
８ｂは、検出された車速及びヨーレートから、電動パワーステアリング６３及び電子制御
式ブレーキ６４の制御量を算出する。
【００５５】
　なお、白線信頼度設定部１７により設定された信頼度が第３閾値よりも低い場合は、走
行支援を行わないようにしてもよい。第３閾値は、第１閾値よりも小さい値である。
【００５６】
　以上説明した本実施形態によれば、以下の効果を奏する。
【００５７】
　・状況取得装置２０のそれぞれに取得された各取得値に基づいて、認識された白線の信
頼度が設定される。よって、白線の信頼度の設定に、前方カメラ２１以外の状況取得装置
２０により取得された取得値を用いるため、適切な信頼度を設定することができる。信頼
度が第１閾値よりも高い場合は、認識された白線に基づいて車両の走行制御が行われ、信
頼度が第１閾値よりも低い場合は、認識された白線に基づいて走行車線からの逸脱警報が
行われる。すなわち、適切に設定された信頼度に基づいて、走行制御又は逸脱警報が行わ
れるため、適切な走行支援の機会を増加させることができる。よって、認識した白線を適
切に利用することができる。
【００５８】
　・認識された白線の周辺に立体物が存在する場合は、立体物の周辺における白線の信頼
度が低下される。すなわち、走行区画線を認識しにくい状況下では、認識された白線の信
頼度が低下される。これにより、白線に適切な信頼度を設定し、認識した白線の誤った利
用を抑制できる。
【００５９】
　・地図上において自車両５０の前方に横断歩道がある場合は、横断歩道の周辺における
白線の信頼度が低下される。これにより、白線に適切な信頼度を設定し、認識した白線の
誤った利用を抑制できる。
【００６０】
　・市街地の道路は、障害物が多いため白線を誤認識するおそれがある。そこで、市街地
の道路を走行中の場合は、白線の信頼度が低下される。これにより、白線に適切な信頼度
を設定し、認識した白線の誤った利用を抑制できる。
【００６１】
　・駐車場は、路面に様々な線や文字等が描かれているため、白線を誤認識するおそれが
ある。そこで、駐車場を走行中の場合は、白線の信頼度が低下される。これにより、白線
に適切な信頼度を設定し、認識した白線の誤った利用を抑制できる。
【００６２】
　・認識された白線が延びる方向と、検出された他車両の移動方向との差が所定角度より
も大きい場合は、白線の信頼度が低下される。これにより、白線に適切な信頼度を設定し
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、認識した白線の誤った利用を抑制できる。
【００６３】
　・自車両５０のピッチ角が第１角度よりも大きい場合、及び自車両５０のロール角が第
２角度よりも大きい場合の少なくとも一方の場合は、白線の信頼度が低下される。これに
より、白線に適切な信頼度を設定し、認識した白線の誤った利用を抑制できる。
【００６４】
　・逆光、夜間、降雨、降霧、雪道、砂漠の場合は、前方カメラ２１で撮影された画像か
ら白線を認識しにくく、誤認識するおそれがある。そこで、自車両の周辺の環境条件が、
前方カメラ２１に対して逆光、夜間、降雨、降霧、雪道、砂漠である場合に、白線の信頼
度が低下される。これにより、白線に適切な信頼度を設定し、認識した白線の誤った利用
を抑制できる。
【００６５】
　・自車両５０の両側の白線から算出されたピッチ角と、角度センサ３７により検出され
たピッチ角との差分が第３角度よりも大きい場合は、白線の信頼度が低下される。これに
より、白線に適切な信頼度を設定し、認識した白線の誤った利用を抑制できる。
【００６６】
　・自車両５０の片側の白線のみが認識される場合は、角度センサ３７により検出された
ピッチ角が算出したピッチ角とされる。これにより、曲率等の推定精度を向上させること
ができる。
【００６７】
　・認識された白線が分岐路であると判定され、且つ検出された車線の勾配が所定勾配よ
りも大きい場合は、分岐路判定の信頼度が低下される。これにより、認識した白線の誤っ
た利用を抑制できる。
【００６８】
　・認識された白線から算出された曲率が第１所定値よりも大きい場合、及び算出された
曲率変化率が第２所定値よりも大きい場合の少なくとも一方の場合で、且つ認識された白
線の周辺に立体物が位置する場合は、白線の信頼度が低下される。これにより白線に適切
な信頼度を設定し、認識した白線の誤った利用を抑制できる。
【００６９】
　・複数の状況取得装置２０により取得された取得値の信頼度がそれぞれ第２閾値よりも
高いにも関わらず、複数の取得値がそれぞれ表す自車両５０の状況が一致しない場合は、
どの取得値を信頼してよいか判別できない。よって、このような異常時には、認識された
白線の信頼度が低下される。これにより、異常時には安全側に制御できる。
【００７０】
　・取得値に基づいて設定された白線の信頼度を、更に画像の情報を用いて補正すること
により、白線により適切な信頼度を設定できる。
【００７１】
　・前方カメラ２１により撮影された画像から検出された白線候補が複数ある場合は、白
線の信頼度が低下される。これにより、白線に適切な信頼度を設定し、認識した白線の誤
った利用を抑制できる。
【００７２】
　・認識された白線が複合線の場合は、白線の信頼度が低下される。これにより、白線に
適切な信頼度を設定し、認識した白線の誤った利用を抑制できる。
【００７３】
　・認識された白線から算出された曲率が第３所定値よりも大きい場合、及び算出された
曲率変化率が第４所定値よりも大きい場合の少なくとも一方の場合は、白線の信頼度が低
下される。これにより、白線に適切な信頼度を設定し、認識した白線の誤った利用を抑制
できる。
【００７４】
　・認識された白線の周辺に所定数よりも多いエッジ点が抽出されている場合は、白線の
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利用を抑制できる。
【００７５】
　・自車両５０周辺の地図情報を用いることにより、横断歩道等の白線を誤認識しやすい
場所の位置や、道路が白線を誤認識しやすい形状となっている位置を正確に取得できる。
【００７６】
　（他の実施形態）
　・表示装置６２に、認識した白線を表示させるようにしてもよい。このとき、認識した
白線を、設定された信頼度が第１閾値よりも高い部分と、第１閾値よりも低い部分とに区
別して、表示装置６２に表示させてもよい。これにより、ドライバは、認識された白線の
信頼度が低い場所を把握し、その場所では他の場所よりも注意することができる。よって
、認識した白線を適切に利用することができる。
【００７７】
　・状況取得装置２０は、少なくとも１つの前方カメラ２１以外のセンサ又は装置を含ん
でいればよく、上記実施形態に係る状況取得装置２０に含まれるものに限らない。
【００７８】
　・状況取得装置２０により、白線を認識しにくい状況を表す取得値が、所定時間におい
て所定割合よりも多く取得されたことを条件として、白線の信頼度を低下させるようにす
れば、状況取得装置２０がノイズを瞬時的に取得した場合に、誤って白線の信頼度を低下
させるおそれを抑制できる。
【符号の説明】
【００７９】
　１０…ＥＣＵ、２０…状況取得装置、２１…前方カメラ、４０…白線認識システム。

【図１】

【図２】

【図３】
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