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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車両に搭載されたカメラにより撮像された該車両周囲の画像に基づいて、道路に設けら
れたレーンマークを認識するレーンマーク認識装置であって、
　前記カメラの撮像画像から、周囲部に対する輝度の変化量が所定値以上であるエッジ点
を抽出したエッジ画像を生成するエッジ画像生成部と、
　前記エッジ画像から、レーンマークの画像部分の候補である候補画像部分を抽出する候
補画像部分抽出部と、
　前記候補画像部分に基づいてレーンマーク候補を検出し、近接した複数のレーンマーク
候補を検出したときに、該近接した各レーンマーク候補について、前記撮像画像における
対応領域の輝度に基づく参照値を算出し、該参照値が最も大きいレーンマーク候補をレー
ンマークとして認識するレーンマーク認識部と、を備え、
　前記レーンマーク認識部は、近接した複数のレーンマーク候補の前記参照値の差が所定
値以下であるときに、該複数のレーンマーク候補に連続線レーンマークと破線レーンマー
クとが含まれるか否かを判断し、連続線レーンマークと破線レーンマークとが含まれると
きには、該複数のレーンマークが複合線レーンマークであると認識することを特徴とする
レーンマーク認識装置。
【請求項２】
　請求項１に記載のレーンマーク認識装置において、
　前記カメラはカラーカメラであり、



(2) JP 6141787 B2 2017.6.7

10

20

30

40

50

　前記レーンマーク認識部は特定色のレーンマークを認識し、
　前記参照値は、前記対応領域の前記特定色の度合いを示す値であることを特徴とするレ
ーンマーク認識装置。
【請求項３】
　請求項１に記載のレーンマーク認識装置において、
　前記参照値は、前記対応領域の輝度値であることを特徴とするレーンマーク認識装置。
【請求項４】
　請求項１から請求項３のうちのいずれか１項に記載のレーンマーク認識装置において、
　前記レーンマーク認識部により認識されたレーンマークにより区画された車線内を前記
車両が走行するように、前記車両の操舵制御を行う操舵制御部を備えたことを特徴とする
レーンマーク認識装置。
【請求項５】
　周囲を撮像するカメラと、
　前記カメラの撮像画像から、周囲部に対する輝度の変化量が所定値以上であるエッジ点
を抽出したエッジ画像を生成するエッジ画像生成部と、
　前記エッジ画像から、レーンマークの画像部分の候補である候補画像部分を抽出する候
補画像部分抽出部と、
　前記候補画像部分に基づいてレーンマーク候補を検出し、近接した複数のレーンマーク
候補を検出したときに、該近接した各レーンマーク候補について、前記撮像画像における
対応領域の輝度に基づく参照値を算出し、該参照値が最も大きいレーンマーク候補をレー
ンマークとして認識するレーンマーク認識部と、を備え、
　前記レーンマーク認識部は、近接した複数のレーンマーク候補の前記参照値の差が所定
値以下であるときに、該複数のレーンマーク候補に連続線レーンマークと破線レーンマー
クとが含まれるか否かを判断し、連続線レーンマークと破線レーンマークとが含まれると
きには、該複数のレーンマークが複合線レーンマークであると認識することを特徴とする
車両。
【請求項６】
　車両に搭載されたカメラにより撮像された該車両の周囲の画像に基づいて、道路に設け
られたレーンマークを認識するレーンマーク認識方法であって、
　前記カメラの撮像画像から、周囲部に対する輝度の変化量が所定値以上であるエッジ点
を抽出したエッジ画像を生成するエッジ画像生成工程と、　前記エッジ画像から、レーン
マークの画像部分の候補である候補画像部分を抽出する候補画像部分抽出工程と、
　前記候補画像部分に基づいてレーンマーク候補を検出し、近接した複数のレーンマーク
候補を検出したときに、該近接した各レーンマーク候補について、前記撮像画像における
対応領域の輝度に基づく参照値を算出し、該参照値が最も大きいレーンマーク候補をレー
ンマークとして認識するレーンマーク認識工程と、を含み、
　前記レーンマーク認識工程において、近接した複数のレーンマーク候補の前記参照値の
差が所定値以下であるときに、該複数のレーンマーク候補に連続線レーンマークと破線レ
ーンマークとが含まれるか否かを判断し、連続線レーンマークと破線レーンマークとが含
まれるときには、該複数のレーンマークが複合線レーンマークであると認識することを特
徴とするレーンマーク認識方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、車両に搭載されたカメラの撮像画像に基づいて、道路に設けられたレーンマ
ークを認識するレーンマーク認識装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来より、車載カメラにより撮像された車両前方の道路の画像から、道路に設けられた
走行車線区分用の白線等のレーンマークを認識するレーンマーク認識装置が知られている
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（例えば、特許文献１参照）。
【０００３】
　特許文献１に記載されたレーンマーク認識装置は、カメラの撮像画像において白線を含
まないようにウィンドウを設定して、ウィンドウ内の画像の輝度を路面輝度として求めて
いる。そして、撮像画像からエッジ点を抽出し、負のエッジ点の左側に路面輝度よりも高
い輝度を有する画素が所定幅以上あり、左端に正のエッジ点がある画像部分を白線候補点
として、白線を認識している。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】特開２００５－１５７７３１
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　特許文献１に記載された発明によれば、路面輝度よりも輝度が低いレーンマークの補修
跡が、レーンマークとして誤認識されることを防止することができる。しかしながら、レ
ーンマークの補修跡の輝度が道路輝度よりも高い場合があり、この場合は、レーンマーク
の補修跡が、レーンマークとして誤認識されるおそれがある。
【０００６】
　本発明はかかる背景に鑑みてなされたものであり、レーンマークの補修跡がレーンマー
クとして誤認識されることを防止したレーンマーク認識装置を提供することを目的とする
。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　本発明は上記目的を達成するためになされたものであり、車両に搭載されたカメラによ
り撮像された該車両周囲の画像に基づいて、道路に設けられたレーンマークを認識するレ
ーンマーク認識装置、車両、及びレーンマーク認識方法に関する。
【０００８】
　そして、本発明のレーンマーク認識装置は、
　前記カメラの撮像画像から、周囲部に対する輝度の変化量が所定値以上であるエッジ点
を抽出したエッジ画像を生成するエッジ画像生成部と、
　前記エッジ画像から、レーンマークの画像部分の候補である候補画像部分を抽出する候
補画像部分抽出部と、  前記候補画像部分に基づいてレーンマーク候補を検出し、近接し
た複数のレーンマーク候補を検出したときに、該近接した各レーンマーク候補について、
前記撮像画像における対応領域の輝度に基づく参照値を算出し、該参照値が最も大きいレ
ーンマーク候補をレーンマークとして認識するレーンマーク認識部と
を備えたことを特徴とする。
【０００９】
　かかる本発明のレーンマーク認識装置によれば、前記レーンマーク認識部は、前記候補
画像抽出部により抽出された前記候補画像部分に基づいて、レーンマーク候補を検出する
。そして、前記レーンマーク認識部は、複数のレーンマーク候補を検出したときに、各レ
ーンマーク候補について前記参照値を算出し、前記参照値が最も大きいレーンマーク候補
をレーンマークとして認識する。ここで、前記撮像画像におけるレーンマークの補修跡の
対応領域は、実際のレーンマークの対応領域よりも、レーンマークとしての特徴量を示す
前記参照値が低くなる。
【００１０】
　そこで、前記レーンマーク認識部により、前記参照値が最も大きいレーンマーク候補を
レーンマークとして認識することによって、レーンマークの補修跡がレーンマークとして
誤認識されることを防止することができる。さらに、複合線レーンマークを構成する連続
線又は破線のレーンマークがレーンマークの補修跡であるとして除外され、複合線レーン
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マークが認識されない状況となることを防止することができる。
【００１１】
　また、前記カメラはカラーカメラであり、
　前記レーンマーク認識部は特定色のレーンマークを認識し、
　前記参照値は、前記対応領域の前記特定色の度合いを示す値であることを特徴とする。
【００１２】
　この構成によれば、前記レーンマーク認識部による認識対象が特定色のレーンマークで
ある場合に、特定色の部分が減少したレーンマークの補修跡を除外して、レーンマークを
認識することができる。
【００１３】
　また、前記参照値は、前記対応領域の輝度値であることを特徴とする。
【００１４】
　この構成によれば、前記参照値として前記対応領域の輝度値を用いることにより、簡易
な処理によってレーンマークの補修跡を除外して、レーンマークを認識することができる
。
【００１７】
　また、前記レーンマーク認識部により認識されたレーンマークにより区画された車線内
を前記車両が走行するように、前記車両の操舵制御を行う操舵制御部を備えたことを特徴
とする。
【００１８】
　この構成によれば、レーンマークの補修跡から誤認識されたレーンマークを利用して、
前記車両の操舵制御が行われることを防止することができる。
【００１９】
　次に、本発明の車両は、
　周囲を撮像するカメラと、
　前記カメラの撮像画像から、周囲部に対する輝度の変化量が所定値以上であるエッジ点
を抽出したエッジ画像を生成するエッジ画像生成部と、
　前記エッジ画像から、レーンマークの画像部分の候補である候補画像部分を抽出する候
補画像部分抽出部と、
　前記候補画像部分に基づいてレーンマーク候補を検出し、近接した複数のレーンマーク
候補を検出したときに、該近接した各レーンマーク候補について、前記撮像画像における
対応領域の輝度に基づく参照値を算出し、該参照値が最も大きいレーンマーク候補をレー
ンマークとして認識するレーンマーク認識部と、を備え、
　前記レーンマーク認識部は、近接した複数のレーンマーク候補の前記参照値の差が所定
値以下であるときに、該複数のレーンマーク候補に連続線レーンマークと破線レーンマー
クとが含まれるか否かを判断し、連続線レーンマークと破線レーンマークとが含まれると
きには、該複数のレーンマークが複合線レーンマークであると認識することを特徴とする
。
【００２０】
　かかる本発明の車両によれば、前記レーンマーク認識部は、前記候補画像抽出部により
抽出された前記候補画像部分に基づいて、レーンマーク候補を検出する。そして、前記レ
ーンマーク認識部は、複数のレーンマーク候補を検出したときに、各レーンマーク候補に
ついて前記参照値を算出し、前記参照値が最も大きいレーンマーク候補をレーンマークと
して認識する。ここで、前記撮像画像におけるレーンマークの補修跡の対応領域は、実際
のレーンマークの対応領域よりも、レーンマークとしての特徴量を示す前記参照値が低く
なる。
【００２１】
　そこで、前記レーンマーク認識部により、前記参照値が最も大きいレーンマーク候補を
レーンマークとして認識することによって、レーンマークの補修跡がレーンマークとして
誤認識されることを防止することができる。
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【００２２】
　次に、本発明のレーンマーク認識方法は、
　前記カメラの撮像画像から、周囲部に対する輝度の変化量が所定値以上であるエッジ点
を抽出したエッジ画像を生成するエッジ画像生成工程と、  前記エッジ画像から、レーン
マークの画像部分の候補である候補画像部分を抽出する候補画像部分抽出工程と、
　前記候補画像部分に基づいてレーンマーク候補を検出し、近接した複数のレーンマーク
候補を検出したときに、該近接した各レーンマーク候補について、前記撮像画像における
対応領域の輝度に基づく参照値を算出し、該参照値が最も大きいレーンマーク候補をレー
ンマークとして認識するレーンマーク認識工程と、を含み、
　前記レーンマーク認識工程において、近接した複数のレーンマーク候補の前記参照値の
差が所定値以下であるときに、該複数のレーンマーク候補に連続線レーンマークと破線レ
ーンマークとが含まれるか否かを判断し、連続線レーンマークと破線レーンマークとが含
まれるときには、該複数のレーンマークが複合線レーンマークであると認識することを特
徴とする。
【００２３】
　かかる本発明のレーンマーク認識方法によれば、前記レーンマーク認識工程により、前
記候補画像抽出工程により抽出された前記候補画像部分に基づいて、レーンマーク候補を
検出する。そして、前記レーンマーク認識部工程では、複数のレーンマーク候補を検出し
たときに、各レーンマーク候補について前記参照値を算出し、前記参照値が最も大きいレ
ーンマーク候補をレーンマークとして認識する。ここで、前記撮像画像におけるレーンマ
ークの補修跡の対応領域は、実際のレーンマークの対応領域よりも、レーンマークとして
の特徴量を示す前記参照値が低くなる。
【００２４】
　そこで、前記レーンマーク認識工程により、前記参照値が最も大きいレーンマーク候補
をレーンマークとして認識することによって、レーンマークの補修跡がレーンマークとし
て誤認識されることを防止することができる。
【図面の簡単な説明】
【００２５】
【図１】レーンマーク認識装置の構成図。
【図２】レーンマーク認識処理のフローチャート。
【図３】撮像画像の説明図。
【図４】レーンマークの補修跡を除外する処理の説明図。
【図５】複合線レーンマークの認識処理の説明図。
【発明を実施するための形態】
【００２６】
　本発明のレーンマーク認識装置の実施形態について、図１～図５を参照して説明する。
【００２７】
　図１を参照して、レーンマーク認識装置１０は、カメラ２（カラーカメラ）、スピーカ
５、表示器６、及び操舵機構７を備えた車両１（本発明の車両に相当する）に搭載されて
いる。
【００２８】
　レーンマーク認識装置１０は、図示しないＣＰＵ、メモリ、各種インターフェース回路
等により構成された電子ユニットであり、メモリに保持されたレーンマーク認識及び操舵
制御用のプログラムをＣＰＵで実行することにより、撮像画像取得部１１、エッジ画像生
成部１２、候補画像部分抽出部１３、レーンマーク認識部１４、及び操舵制御部１５とし
て機能する。また、レーンマーク認識装置１０により、本発明のレーンマーク認識方法が
実施される。
【００２９】
　以下、図２に示したフローチャートに従って、レーンマーク認識装置１０により、道路
に設けられたレーンマークを認識する処理について説明する。レーンマーク認識装置１０



(6) JP 6141787 B2 2017.6.7

10

20

30

40

50

は、所定の制御周期毎に図２に示したフローチャートによる処理を実行して、車両１が走
行している道路のレーンマーク（連続線レーンマーク、及び破線レーンマーク）を認識す
る。
【００３０】
　図２のＳＴＥＰ１は撮像画像取得部１１による処理である。撮像画像取得部１１は、カ
メラ２から出力される車両１の前方（本発明の車両周囲に相当する）の映像信号を入力し
て、この映像信号のカラー成分（Ｒ値，Ｇ値，Ｂ値）をデモザイキングし、各画素のデー
タとしてＲ値，Ｇ値，Ｂ値を有するカラーの撮像画像２１を取得する。そして、この撮像
画像２１のデータを画像メモリ２０に保持する。
【００３１】
　続くＳＴＥＰ２はエッジ画像生成部１２による処理である。なお、エッジ画像生成部１
２による処理工程は、本発明のレーンマーク認識方法におけるエッジ画像生成工程に相当
する。
【００３２】
　エッジ画像生成部１２は、撮像画像２１の各画素のカラー成分を輝度に変換する処理を
行って、グレースケール画像（多値画像）を生成する。そして、エッジ画像生成部１２は
、グレースケール画像からエッジ点（周囲部の画素（画像部分）との輝度差（輝度の変化
量）が所定値以上である画素。輝度が暗から明に変化する正のエッジ点、及び輝度が明か
ら暗に変化する負のエッジ点を含む）を抽出して、エッジ画像２２（図１参照）を生成す
る。
【００３３】
　なお、カメラ２がモノクロカメラであるときには、各画素の輝度からグレースケールの
撮像画像が得られるで、上述したカラーの撮像画像からグレースケール画像を生成する処
理は不要である。
【００３４】
　ここで、図３（ａ）に示したＩｍ１は撮像画像２１から生成されたグレースケール画像
の例であり、車両１（自車両）が走行している車線を区画する左側の破線レーンマーク５
１ａ～５４ａと、右側の破線レーンマーク７１ａ～７４ａの画像部分が含まれている。ま
た、Ｉｍ１には、左側の破線レーンマーク５１ａ～５４ａに近接した、破線レーンマーク
の補修跡の画像部分６１ａ～６３ａが含まれている。
【００３５】
　図３（ｂ）に示したＩｍ２は、グレースケール画像Ｉｍ１に対してエッジ抽出処理を行
うことにより生成されたエッジ画像である。エッジ画像Ｉｍ２において、左側の破線レー
ンマークの画像部分５１ｃ～５４ｃと、右側の破線レーンマークの画像部分７１ｃ～７４
ｃと、レーンマークの補修跡の画像部分６１ｃ～６３ｃとは、直線的に連続したエッジ点
を多く含む画像部分となる。
【００３６】
　続くＳＴＥＰ３～ＳＴＥＰ４は、候補画像部分抽出部１３による処理である。候補画像
部分抽出部１３は、エッジ画像Ｉｍ２に対して、ひとかたまりになっているエッジ点（以
下、エッジ部分という）にラベルを付するラべリングと、近接したエッジ部分を同一物体
の画像部分であるとして関連付けるクラスタリングを行う。
【００３７】
　また、候補画像部分抽出部１３は、ＳＴＥＰ４で、クラスタリングにより抽出された画
像部分のうち、線特徴性を有する画像部分（例えば、直線的に連続したエッジ点の割合が
所定レベル以上である画像部分）を、レーンマークの画像部分の候補である候補画像部分
として抽出する。
【００３８】
　なお、候補画像部分抽出部１３による処理工程は、本発明のレーンマーク認識方法にお
ける候補画像部分抽出工程に相当する。
【００３９】
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　続くＳＴＥＰ５～ＳＴＥＰ８、及びＳＴＥＰ２０、ＳＴＥＰ２１，ＳＴＥＰ２２は、レ
ーンマーク認識部１４による処理である。
【００４０】
　なお、レーンマーク認識部１４による処理工程は、本発明のレーンマーク認識方法にお
けるレーンマーク認識工程に相当する。
【００４１】
　レーンマーク認識部１４は、ＳＴＥＰ５において、ＳＴＥＰ４で抽出された各候補画像
部分に対して、カメラ座標から実空間座標への逆射影変換を行って、各候補画像部分に対
応する実空間での物体の位置を算出する。なお、大きさが所定サイズ（レーンマークの画
像部分ではないと想定されるサイズ）以下である画像部分を候補画像部分から除外しても
よい。
【００４２】
　そして、レーンマーク認識部１４は、対応する実空間での長さが所定範囲（法規で定め
られた破線レーンマークの長さ（規定長）を基準として設定される）内であって、一定方
向に連続した候補画像部分に基づいて、破線レーンマークの候補を検出する。
【００４３】
　また、レーンマーク認識部１４は、車線が連続線レーンマーク（白線、黄線等）で区画
されているときには、例えば特開平１１－２１９４３５号公報に記載された公知の手法に
より、連続線レーンマークの候補を検出する。
【００４４】
　続くＳＴＥＰ６で、レーンマーク認識部１４は、近接した複数のレーンマーク候補（破
線レーンマークの候補又は連続線レーンマークの候補）が検出されたか否かを判断する。
なお、「近接した」とは、例えば、実空間において５０ｃｍ程度の閾値以下の間隔をもっ
て道路に敷設されていることを意味しており、実際の道路におけるレーンマークの敷設状
況に基づいてこの閾値が設定される。
【００４５】
　ＳＴＥＰ６で、レーンマーク候補が一つしか検出されなかったときにはＳＴＥＰ７に進
み、レーンマーク認識部１４は、検出したレーンマーク候補をレーンマークとして認識す
る。
【００４６】
　一方、近接した複数のレーンマーク候補が検出されたときにはＳＴＥＰ６からＳＴＥＰ
２０に分岐し、レーンマーク認識部１４は、検出された各レーンマーク候補について、撮
像画像における対応領域（各レーンマークの画像部分）の輝度値（領域の輝度の平均値、
領域の画素の最大値等、本発明の参照値に相当する）を算出する。
【００４７】
　そして、複数のレーンマーク候補の輝度値の差が所定値以下であるかを判断する。複数
のレーンマーク候補の輝度値の差が所定値以下であるときはＳＴＥＰ２２分岐し、所定値
よりも大きいときにはＳＴＥＰ２１に進む。
【００４８】
　ＳＴＥＰ２１で、レーンマーク認識部１４は、輝度値が最も大きいレーンマーク候補を
、レーンマークとして認識してＳＴＥＰ８に進む。また、ＳＴＥＰ２２で、レーンマーク
認識部１４は、輝度値の差が所定値以下である複数のレーンマーク候補を、複合線レーン
マークであると認識してＳＴＥＰ８に進む。なお、この場合に、複数のレーンマーク候補
に連続線レーンマークと破線レーンマークが含まれているか否かを判断し、連続線レーン
マークと破線レーンマークが含まれているときに、複合線レーンマークであると認識する
ようにしてもよい。
【００４９】
　ここで、図４は、図３（ｂ）のエッジ画像から抽出された候補画像部分を逆射影変換よ
り実空間位置に変換した状態を示した状態を示しており、画像部分５１ｃ～５４ｃに対応
した左側の破線レーンマーク５１ｂ～５４ｂ、画像部分６１ｃ～６３ｃに対応した破線レ
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ーンマークの補修跡６１ｂ～６３ｂ、及び画像部分７１ｃ～７４ｃに対応した右側の破線
レーンマーク７１ｂ～７４ｂが、レーンマーク候補として検出される。
【００５０】
　そして、右側のレーンマークについては、一つのレーンマーク候補７１ｂ～７４ｂしか
検出されなかったため、レーンマーク候補７１ｂ～７４ｂが、レーンマークとして認識さ
れる。
【００５１】
　また、左側のレーンマークについては、近接した二つのレーンマーク候補５１ｂ～５４
ｂと６１ｂ～６３ｂが検出されているため、両レーンマーク候補の輝度値が比較され、輝
度値が大きいレーンマーク候補５１ｂ～５４ｂがレーンマークとして認識される。これに
より、レーンマークの補修跡６１ｂ～６３ｂがレーンマークとして誤認識されることが防
止される。
【００５２】
　また、図５は、車両１が走行している車線の右側が複合線レーンマーク（複数種類のレ
ーンマークが組み合わされたレーンマーク、図５では破線レーンマークと連続線レーンマ
ークとの組み合わせ）である例を示している。
【００５３】
　図５の場合は、右側のレーンマークについて、二つのレーンマーク候補１０１ｂ及び９
１ｂ～９４ｂが検出されている。なお、左側のレーンマークについては、一つのレーンマ
ーク候補８１ｂ～８４ｂのみが検出されているため、レーンマーク候補８１ｂ～８４ｂが
レーンマークとして認識される。
【００５４】
　二つのレーンマーク候補１０１ｂ及び９１ｂ～９４ｂの輝度差の差が小さいため、レー
ンマーク認識部１４は、二つのレーンマーク候補１０１ｂ及び９１ｂ～９４ｂを複合線レ
ーンマークとして認識する（図２のＳＴＥＰ２２）。
【００５５】
　続くＳＴＥＰ８で、レーンマーク認識部１４は、左右のレーンマークの位置に基づいて
、車線の中央位置を認識する。図４の例では、左側の破線レーンマーク５１ｂ～５４ｂの
内側位置ＸＬ１と、右側の破線レーンマーク７１ｂ～７４ｂの内側位置ＸＲとの中央位置
Ｘｃを認識する。この場合は、レーンマークの補修跡６１ｂ～６３ｂの内側位置ＸＬ２に
基づいて、実際よりも右寄り車線の中央位置が認識されることが防止される。
【００５６】
　また、図５の例では、左側の破線レーンマーク８１ｂ～８４ｂの内側位置ＸＬと、右側
の連続線レーンマーク１０１ｂの内側位置ＸＲ１との中央位置Ｘｃが、車線の中央位置と
して認識される。この場合は、複合線レーンマークの外側の破線レーンマーク９１ｂ～９
４ｂの内側位置ＸＲ２に基づいて、実際よりも左寄りに車線の中央位置が認識されること
が防止される。
【００５７】
　次のＳＴＥＰ９は操舵制御部１５による処理である。操舵制御部１５は、車両１が車線
内の中心位置Ｘｃ付近を走行するように、操舵機構７を作動させて車両１の運転者の運転
操作をアシストする。この場合、操舵制御部１５は、必要に応じて、スピーカ５からの音
出力及び表示器６への表示により、運転者に対する注意喚起を行う。
【００５８】
　ここで、操舵制御部１５は、図６に示したように、車両１と中心位置Ｘｃとのずれが大
きくなって、車両１と右レーンマーク１０１ｂとの間隔ＷＲ、又は車両１と左レーンマー
ク８１ｂ～８４ｂとの間隔ＷＬが予め設定された判定値以下になったときに、操舵機構７
を作動させて車両１を中心位置Ｘｃに近づける制御を行う。
【００５９】
　そして、破線レーンマーク側については、隣車線への車線変更が許されるのに対し、連
続線レーンマーク側については車線変更が禁止される規定になっている場合、運転者は、
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、破線レーンマーク側の許容間隔（図６では左側の許容間隔ＷＬ）を、連続線レーンマー
ク側の許容間隔（図６では右側の許容間隔ＷＲ）よりも狭く設定する。
【００６０】
　このように、車両１とレーンマーク間の許容間隔を設定することにより、運転者がさほ
ど抵抗を覚えることなく破線レーンマークに接近したときに、操舵制御によるアシストが
なされて、運転者にとってわずらわしい過剰なアシストがなされることを抑制することが
できる。
【００６１】
　［変形形態］
　認識対象のレーンマークが白線であるときに、レーンマークとレーンマークの補修跡と
を区別するための参照値として、カラーの撮像画像におけるＲＧＢの階調値から算出した
白の度合を示す値を用いてもよい。この場合は、複数のレーンマーク候補が検出された場
合に、レーンマーク認識部１４は、白の度合を示す参照値が最大であるレーンマーク候補
をレーンマークとして認識する。
【００６２】
　同様に認識対象のレーンマークが黄線であるときに、レーンマークとレーンマークの補
修跡とを区別するための参照値として、カラーの撮像画像におけるＲＧＢに階調値から算
出した黄の度合を示す値を用いてもよい。この場合は、複数のレーンマーク候補が検出さ
れた場合に、レーンマーク認識部１４は、黄の度合を示す参照値が最大であるレーンマー
ク候補をレーンマークとして認識する。
【００６３】
　なお、白又は黄色以外の特定色のレーンマークについても、特定色の度合を示す参照値
を用いることによって、レーンマークとレーンマークの補修跡とを区別することができる
。
【符号の説明】
【００６４】
　１…車両（自車両）、２…カメラ、７…操舵機構、１０…レーンマーク認識装置、１１
…撮像画像取得部、１２…エッジ画像生成部、１３…候補画像部分抽出部、１４…レーン
マーク認識部、１５…操舵制御部、２０…画像メモリ、２１…撮像画像、２２…エッジ画
像。
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