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(4)  検証方法の整理 
画像処理アルゴリズムにおける各処理ロジックの検証方法について整理した。 

 

a） 「走行画像の前処理」ロジックに関する検証方法 
「走行画像の前処理」ロジックに関する検証作業の流れとその検証方法を図 6-82 に示す。 

 
実験者作業項目画像処理アルゴリズム 実験者作業項目

濃度補正処理を行う

濃度補正を行う画像については、
画像処理に関する実験時に取得しておく

濃度補正処理結果を目視判読する

システムを起動する

画像強調処理を行う

強調処理結果を目視判読する

濃度補正パラメータを変更する

以下の条件を満たしているか
○撮影条件（天候、撮影場所等）の違いに
よる画像濃淡の差異を低減することができ
ているか。
○元画像と濃度補正後の画像が極端に異
なっていないか。

○

×

画像強調パラメータを変更する×

以下の条件を満たしているか
○強調処理後の画像上で各道路地物を明
確に認識することができるか。
○元画像と強調処理後の画像が極端に異
なっていないか。

○

作業項目 （国総研　試走路） （屋内）

 
図  6-80 「走行画像の前処理」ロジックに関する検証作業の流れとその検証方法 
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b） 「白線領域の検知」ロジックに関する検証方法 
「白線領域の検知」ロジックに関する検証作業の流れとその検証方法を図 6-83 に示す。 

 

画像処理アルゴリズム 実験者作業項目 実験者作業項目

システムを起動する

画像を取得する

車両を運転する

取得した画像に対して前処理を行う

白線領域を抽出する

白線領域抽出結果を確認する

白線領域抽出パラメータを変更する
走行画像上の白線領域を高精度で抽出す
ることができているか（目視判読）

×

○

閾値処理等のパラメータを変更する。

システムを起動する

白線領域に対して
線形変換処理を行う

線形変換結果を確認する

線形変換パラメータを変更する白線領域を高精度で線形変換する
ことができているか（目視判読）

×

○

作業項目 （国総研　試走路） （屋内）

 

図  6-81 「白線領域の検知」ロジックに関する検証作業の流れとその検証方法 
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c） 「道路標識情報の収集」ロジックに関する検証方法 
「道路標識情報の収集」ロジックに関する検証作業の流れとその検証方法を図 6-84 に示す。 

 
実験者作業項目 実験者作業項目画像処理アルゴリズム

システムを起動する

画像を取得する

取得した画像に対して前処理を行う

検知対象となる道路標識情報を収集する

道路標識情報収集結果の
妥当性を検証する

収集結果は妥当か
道路標識情報の

収集方法を改良する

×

○

最終的には、位置特定パッケージから収集した位置情報を基に、
対象となる道路標識情報のみを収集する（？）ことを予定しているが、
暫定的に仮ファイルに記載されている情報を全て収集することとする。

作業項目 （国総研　試走路） （屋内）

 
図  6-82 「道路標識情報の収集」ロジックに関する検証作業の流れとその検証方法 
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d） 「道路標識領域の検知」ロジックに関する検証方法 
「道路標識領域の検知」ロジックに関する検証作業の流れとその検証方法を図 6-85 に示す。 

 

車両走行時における
精度検証

画像処理アルゴリズム 実験者作業項目 実験者作業項目

システムを起動する

車両を停止する

画像を取得する

取得した画像に対して前処理を行う

テンプレート画像を読み込む

検索対象となる道路標識情報を収集する

道路標識検知処理を行う

道路標識設置位置から検知対象最適距離
離れた位置に車両を停止する。
停止状態における道路標識検知の精度を検証する。

道路標識検知処理結果を確認する

車両を運転する

画像上の道路標識領域を高精
度で抽出することができたか

×

○

道路標識検知処理内容を再検討する

停止状態において道路標識を認識することが出来なかった場合は、
以下の項目について再検討を行う。
・テンプレート画像の変更
・道路標識領域の抽出処理ロジックの変更

画像を取得する

取得した画像に対して前処理を行う

テンプレート画像を読み込む

検知対象となる道路標識情報を収集する

道路標識検知処理を行う

道路標識検知処理結果を確認する

画像上の道路標識領域を高精
度で抽出することができたか

×

○

道路標識検知処理内容を再検討する

走行状態において道路標識を認識することが出来なかった場合は、
以下の項目について再検討を行う。
（標識検知処理については、停止時において認識できているため、
取得した画像の状態について確認を行う）
・車両が走行することによって生じる震動により、
　画像がぶれていないか　→　画像設置方法の再検討
・画像を取得する際の撮影条件（天候等）により、
　画像の前処理による低減が効いていない状態ではないか　等

作業項目 （国総研　試走路） （屋内）

車両停止時における
精度検証

 

図  6-83 「道路標識領域の検知」ロジックに関する検証作業の流れとその検証方法 
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e） 「道路標識サイズの計測」ロジックに関する検証方法 
「道路標識サイズの計測」ロジックに関する検証作業の流れとその検証方法を図 6-86 に示

す。 

 
実験者作業項目画像処理アルゴリズム 実験者作業項目

システムを起動する

画像を取得する

取得した画像に対して前処理を行う

検知対象となる道路標識情報を収集する

テンプレート画像を読み込む

j道路標識検知処理を行う

道路標識サイズを計測する

処理に利用する画像は、道路標識検知処理の実験の際に
収集した画像を利用することとする。

道路標識サイズ計測結果を収集する

道路標識検知処理結果を収集する

目視判読により道路標識サイズを計測する

道路標識サイズ計測パラメータを変更する
画像処理アルゴリズムによる
計測結果と目視判読による計
測結果に差異は無いか

×

○

作業項目 （国総研　試走路） （屋内）

 
図  6-84 「道路標識サイズの計測」ロジックに関する検証作業の流れとその検証方法 
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f） 「走行車線の判別」ロジックに関する検証方法 
「走行車線の判別」ロジックに関する検証方法を図 6-87 に示す。 

 

実験者作業項目実験者作業項目画像処理アルゴリズム

システムを起動する

白線領域に対して
線形変換処理を行う

実際の走行車線位置と
判別結果を比較する

走行車線判別処理方法を変更する
実際の走行車線と判別結果が一致
しているか（目視判読）

×

○

画像を取得する

取得した画像に対して前処理を行う

白線領域を抽出する

走行車線を判別する

処理に利用する画像は、白線検知処理の実験の際に
収集した画像を利用することとする。

作業項目 （国総研　試走路） （屋内）

 

図  6-85 「走行車線の判別」ロジックの検証方法 
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g） 「標識－カメラ間の距離計測」ロジックに関する検証方法 
「標識－カメラ間の距離計測」ロジックに関する検証方法を図 6-88 に示す。 
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車両走行時における
精度検証

車両停止時における
精度検証

実験者作業項目画像処理アルゴリズム 実験者作業項目

システムを起動する

画像を取得する

取得した画像に対して前処理を行う

検知対象となる道路標識情報を収集する

テンプレート画像を読み込む

j道路標識検知処理を行う

道路標識サイズを計測する

実際の距離と計測結果を比較する

標識-カメラ間の実際の距離を計測する

標識-カメラ間の距離計測処理方法を見直す
実際の距離と計測結果がほぼ
同じであるか？

×

○

標識-カメラ間の距離を計測する

車両を停止する

システムを起動する

画像を取得する

取得した画像に対して前処理を行う

検知対象となる道路標識情報を収集する

テンプレート画像を読み込む

j道路標識検知処理を行う

道路標識サイズを計測する

実際の距離と計測結果を比較する

画像取得時の車両位置情報を収集する

標識-カメラ間の実際の距離を計測する

標識-カメラ間の距離計測処理方法を見直す
実際の距離と計測結果がほぼ
同じであるか？

×

○

標識-カメラ間の距離を計測する

車両を運転する

走行状態における距離計測結果の精度が悪い場合は、
以下の項目について再検討を行う。
（停止時において高精度の計測結果を収集できているため、
取得した画像の状態について確認を行う）
・車両が走行することによって生じる震動により、
　画像がぶれていないか　→　画像設置方法の再検討
・逆光等の撮影条件の悪い状態で撮影した画像に
　対して道路標識検知を行っていないか　等

巻尺等で標識-カメラ間の距離を計測する

位置特定パッケージから画像取得時の
車両位置情報を収集する

作業項目 （国総研　試走路） （屋内）

 
図  6-86 「標識－カメラ間の距離計測」ロジックの検証方法 

 



 

 6-118

h） 「車両位置の特定」ロジックに関する検証方法 
「車両位置の特定」ロジックに関する検証方法を図 6-89 に示す。 

 

車両走行時における
精度検証

車両停止時における
精度検証

画像処理アルゴリズム 実験者作業項目 実験者作業項目

システムを起動する

画像を取得する

取得した画像に対して前処理を行う

検知対象となる道路標識情報を収集する

テンプレート画像を読み込む

j道路標識検知処理を行う

道路標識サイズを計測する

実際の距離と計測結果を比較する

画像取得時の車両位置情報を収集する

車両位置特定測処理方法を見直す
実際の距離と計測結果がほぼ
同じであるか？

×

○

標識-カメラ間の距離を計測する

車両を停止する

システムを起動する

画像を取得する

取得した画像に対して前処理を行う

検知対象となる道路標識情報を収集する

テンプレート画像を読み込む

j道路標識検知処理を行う

道路標識サイズを計測する

実際の距離と計測結果を比較する

画像取得時の車両位置情報を収集する

車両位置特定処理方法を見直す
実際の距離と計測結果がほぼ
同じであるか？

×

○

標識-カメラ間の距離を計測する

車両を運転する

白線領域に対して
線形変換処理を行う

白線領域を抽出する

走行車線を判別する

車両位置を特定する

位置特定パッケージから画像取得時の
車両位置情報を収集する

白線領域に対して
線形変換処理を行う

白線領域を抽出する

走行車線を判別する

車両位置を特定する

位置特定パッケージから画像取得時の
車両位置情報を収集する

作業項目 （国総研　試走路） （屋内）

 
図  6-87 「車両位置の特定」ロジックの検証方法 




