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一、中文摘要 

 

 本計畫成果分為三個部份，第一部份

電腦視覺輔助車輛安全駕駛，是利用環場

攝影機取得車輛週遭的環境場影像並加以

分析，搭配車輛轉向邏輯，達到輔助停車

之目的。第二部份電腦視覺輔助車輛自動

航行，是利用特徵資訊，從環境影像中區

分出地面及障礙物之資訊，進而透過學習

來完成定點導航機制。第三部份電腦視覺

輔助車輛保全監視，是使用數位攝影機取

得環境影像並分析出環境的特徵資訊，透

過影像處理技術來作車輛入侵以及車輛移

動的偵測。 

 

關鍵詞：電腦視覺、環場攝影機、車輛導

航、保全監視。 

 

Abstract 
 
  The achievements of this project consist 
of three parts. The first part is using 
computer vision techniques to assist 
operating vehicles safely. In this part we 
took omni-directional images around a 
vehicle by using an omni-directional camera. 
By analyzing these images and using 

vehicle-turning logics, we can assist drivers 
to park. The second part is using computer 
vision techniques to achieve autonomous 
vehicle navigation. In this part we separated 
ground and obstacles from environments in 
input images, and then completed the task of 
vehicle navigation to a fixed destination 
after conducting a learning procedure. The 
third part is using computer vision 
techniques to assist security surveillance. In 
this part we took environmental images with 
digital cameras and extracted relevant 
features from environmental images, and 
then conducted monitoring of people 
invasion and car movement by image 
processing techniques. 
 
二、計畫緣由與目的 
(1) 電腦視覺輔助車輛安全駕駛 
停車往往耗費駕駛人許多的時間與精

神，因此停車一向是汽車駕駛人的困擾。

本研究項目擬在車頂裝設環場攝影機，取

得車輛周圍的資訊，透過這些資訊來完成

自動協助駕駛人停車的目的。 

首要的工作是利用環場攝影機取得車

輛週遭環境的環場影像，並由環場影像中

分析出周遭環境中的停車格位置，但由於
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取得的環場影像是呈幾何扭曲的，而且影

像中有可能只含車位的一部分，因此如何

由影像作所需資訊的抽取是需要探討的主

要問題。 
接下來我們著重於停車相關技術的研

究。我們發展出一套車位搜尋的演算法，

經由影像處理的技術與車況資訊的推導，

導出車輛與車位的相對位置。接著我們也

對車輪轉向訂出一套邏輯，配合之前的車

輛與車位相對資訊作搭配，達到輔助停車

之目的。 
由於停車與起駛差異只在方向不同，

所以我們將上述輔助停車的技術，推展到

輔助起駛的應用上。另外我們也設計一組

人機介面，將車輛與車位環境的資訊都呈

現於此介面上，以輔助車輛駕駛人必要時

作手動視覺操控。 
(2) 電腦視覺輔助車輛自動航行 
房間內車輛定點自動航行可有很多的

應用，主要目的是要使家居生活能更安全

與便利。本研究項目的重點，除了房間影

像分析、環境模組建立及導航機構建製之

外，避碰是一重點，此乃因房間內家具物

件甚多，如何閃躲位置時常不定的器物是

一個需要探討的項目。 
首要的工作是區分房間內地面與各種

器物的不同，將地面的區域切割出來，供

車輛航行之運用。因此我們抽取地面及器

物之影像特徵，以適當的圖形識別技術加

以分辨。地面影像特徵包括顏色、紋路等。

至於家具等器物之影像特徵則不一而足，

形狀為最重要的一項。影像特徵的取用則

視不同房間環境而定。 
分析出房間的地面影像及器物之影像

資訊後，可知道自動車航行路上或路邊障

礙物的資訊。接著我們設計一資料結構來

記錄上述資訊，並設計簡易路圖(map)，透
過資訊與路圖的搭配來作定點學習，以利

於接下來的定點導航程序。 
接下來所進行研究是如何使車輛能在

建築內部正確航行。除了建立以簡易路圖

作比對的定點航行方法外，我們還運用曲

線分割函數技術來設計避碰功能以及路徑

規劃方法來發展最短特定路線巡邏能力。 
(3) 電腦視覺輔助車輛保全監視 
本研究項目主要是由架設車外環境中

的攝影機，由遠處側向監看車輛，來對車

輛外圍環境作取像，進行分析，作車輛移

動等相關監視動作，達到監控車輛的目的。 
首要工作是對車外環境作分析與學

習。我們利用架設好的數位攝影機來取得

車輛週遭的環境影像，進而分析出環境中

的特徵資訊，如車輛輪胎位置、車門是否

開啟等，以利於之後的異物偵測與紀錄。 
接下來利用前述所取得的影像與資訊

來觀察是否有物體意圖入侵車輛。在已經

學習過的環境當中，利用影像切割的技

術，我們找出有別於學習環境中的物體，

並透過座標轉換來計算出該物體與車輛之

間的距離，再根據此距離作為異物入侵偵

測之依據。 
我們利用學習過的環境影像為基礎，

對此影像作邊緣偵測，得知車輛的原本位

置。再利用不同時間所擷取到的影像之間

的差異，來判斷車輛是否經過移動，達到

車輛移動偵測之目的。 

 

三、結果與討論 

(1) 電腦視覺輔助車輛安全駕駛 
在偵測停車位方面，首先利用由環場

攝影機所取得之影像資料，經過 Sobel 

operator的處理後得到影像中的主要輪

廓線條，或稱為 edge points。接著在影

像上偵測 objects，方法為在影像上畫一

水平線，由水平線的中心點往左和右移

動，直到與edge point相交，則此兩交點
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之間的距離即width of floor。重複上述

操作至相鄰兩水平線之 width of floor

差異超過某定值，即為偵測到一個

object。接下來去計算此object內的edge 

point 的 pixel 數目，當其所得之數目小

於某事先定義的值時，則判斷此 object

為一個停車位。 

偵測到停車位後，接著要執行輔助停

車的工作。停車工作分成兩種情況：

forward parking及backward parking。

當所偵測到的停車位為路邊的第一個停車

位時，就是forward parking的情況，反

之則為backward parking的情況。停車的

動作包含許多資訊，像旋轉角度、移動距

離等，這些資訊事先於學習過程中記憶下

來，當進入forward parking程序時，可

根據之前學習過的資訊來把車子駛經一路

徑，停入停車格中。而backward parking

也是以類似程序為之，差異在 backward 

parking 時車子會先往前開到停車格的前

方一定的距離處，再讓車子用倒車方式行

駛一個路徑停入到停車格中。 

而在輔助車子起駛方面，概念和輔助

停車類似，差異只在於方向相反。因此上

述的輔助停車程序即可延用到輔助起駛的

程序上。 

(2) 電腦視覺輔助車輛自動航行 
房間內定點導航與避碰方面，首先對

房內影像作分析，分出地面的資訊。此可

依下列方式為之：(1)由輸入影像找出地面

grayscale值並記錄下來；(2)把輸入影像

分割成 4×4 小方塊，每一方塊包含 16 個
pixels，取其gray value的平均得到代表

此方塊的 gray value；(3)把輸入影像作

sobel operator 處理得到影像的 edge 

points；(4)將小方塊分類為 route area

或non-route area，此即為車子可行駛與

不可行駛區域﹔當小方塊的 gray value值

和步驟一紀錄之地面gray value很接近且
小方塊內包含的edge point的pixels數
目小於一定值時，則將此方塊視為 route 
area；反之，則視為non-route area。重
複上述步驟即可把整張影像的可行駛和不

可行駛區域給分類出來。 
房間環境方面，分成兩種模式：single 
path mode與area mode。在single path 
mode方面，首先透過使用者針對某條單一

路徑去做學習的動作。學習時，在直線路

徑中每隔一段距離記下一個check node，
而轉彎路徑記錄為turn node。學習過後，
路徑的資訊會被記錄下來，之後即依據學

習的結果以及上述由影像分析出來的資料

來作導航。而在 area mode方面，使用者可
以一次針對多條路徑去做學習的動作，並

指定路徑的起始點及終點，這些資訊均會

被記憶下來，並於內部建構一路線圖。當

使用者要移動車到某一定點時，系統會根

據所指定的起始點和終點透過之前學習的

路線圖自動地找出最短路徑，然後移動到

目的地。此法需要學習的次數等於所導航

的房間數目，而不必針對每條路徑作學

習，可大大減少使用者學習的次數。 
而在導航方面，由於路徑是由 check 

nodes和turn nodes所組成，所以航行時

會有四種情況：turn node到turn node、

turn node到check node、check node到

turn node、check node到check node，

除了turn node到turn node的情況是屬

於轉彎的路徑之外，其他均為直線的路

徑，所以對turn node到turn node的情

況，我們採取 smooth curve following

來作導航，而對其他的情況則是採取line 

following來作導航。 

(3) 電腦視覺輔助車輛保全監視 
假設攝影機是由上往下斜拍，車子是

正向面對鏡頭，首先我們要取得車外環境
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資訊。我們先於無車的環境下(目標車輛尚
未停入停車位的環境)拍攝連續十張以上
的影像來學習背景，經平均這十張的影像

可得參考的背景。再於目標車輛停妥時，

同樣擷取十張以上靜態的影像平均後與無

車時的影像相減後於一特定的閥值下將影

像二值化，並定義出一個可框出此影像的

最小的二維矩形。此矩形是影像中必須被

監控目標車輛的最小範圍(alarm area)。
矩形的左右兩側定義為車門的位置，其餘

的部分是alert area，如此一來即可得目
標車輛的資訊。 
而在車輛入侵的偵測部分，假設入侵

物體分為一人或二人，利用上一步驟已經

學習過的有車背景，將其與攝影機每一秒

所擷取的影像相減，再二值化影像，並統

計此二值化影像的黑點數。當其超過總數

(攝影機之解析度)的一定百分比時，即判

斷有物體入侵目標車輛，並提出警告及將

此影像儲存便於日後辨識竊車賊。同時間

計算車門區域的範圍是否有改變，利用區

域的影像相減所得之變化量認定車門是否

被開啟，並作出相對的反應。 

車輛移動的偵測部分，透過第一步驟

所學習過的影像定義車輛的所在位置，利

用攝影機所得連續影像之間車輛位置的影

像差異所得之空洞(holes)數目的變化來
判斷；超過一定的百分比時則認定車子被

移動並發出警報。另學習過的車輛位置可

幫助車主於下一次停車時作定位。 

 

四、計畫成果自評 

 本期計畫成果進度已接近完成計畫書

書所有內容，接下來將進行更多驗證實驗。 
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