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1.イン ョン

画像処理 イコンカ カ 部 拡大

カ

LED照明

画像処理 イコンカ

特徴
カ を使 イン 制御
あ 画像処理れ画像認識 い)
特徴的 形 照明 明 さ 目⽴
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2.画像処理 イコンカ 構成

画像処理
イコン

駆動制御
イコン

イ ンサ
坂道検出用

LED照明 カ

ンコ
れ⾛⾏速度計測用

ア ン

駆動 右前輪

駆動 右後輪

駆動 左前輪

駆動 左後輪

ン ョ
れ ア ン 角度計測

用)

ェナボデピドe ア ンサ

機能 同

ェナボデピドe部門 ッ ア ンサをカ 置 換え け

イ

イ

イ

イ

イ
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2-1.ア センサを置き換える部品

1) メラ

2)LED照明
3)やぐら
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カ
イ

菱電機 M64285①P ェMス社 ズスL1401
画素数 32×32 128×1 

制御ソ 複雑 簡単
組 付け易さ 基板作成必要 そ 使え

入手製 ×れ市場在庫 ) ○
価格 8200 ～ 4980 ～

ア ンサを置 換え 200fブs以 欲 い

2-2. メラ

こ 始 、ズスL1401 5



2-3. メラのサンプ ソフ

M64285FP
• Indside Pidream メラ制御コ

(http://www.pidream.net/2014/08/140831.html)
• ボコンマ ン2014年7月号 9月号(解説記事)

TSL1401
• イコンカ wiki (http://jmcr.wiki.fc2.com/wiki/画像認識)
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2-4.LED照明
LED照明 役割
• 露光時間 短縮れ 対策)
• 外乱 影響抑制れ会場 明 さ対策)

作 方
• ⾼輝度⽩⾊LEDを26個並べ

– 指向性 強い物れ15度) 良い
 

• 市販 LED イ を使う
– 3端⼦ ュ 効率 悪

⽌ ほう 良い

LED用定電流 イ ュ
れ ベ ッ  CC350)

日亜 NSPW500GS-K1
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2-5.やぐら

カ LEDを⾼い位置 固定
カ 角度 30度位

30度

最大⾼さ
=145mm程度

LED

カ
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赤枠 を撮影

こ う

3.画像処理ソフ ア

取得した タをもとに

1) ラインの位置

2) ライン＆ハ フライン

を検出する
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3-1. イン 検出

暗い

明 い

左 右

撮影

画像

ッ 抽出

0,1,2,3,....12,13,14.....17,18,19....30,31

0,1,2,3,....12,13,14......17,18,19...30,31

左右 画素 差を計算

１ イン けを計算

イン 推定
  ッ 計算結果 最大 最小 あ 場所 中心 イン あ
 れ例 イン 13 17 間 あ ) 10



3-2. イン 検出

暗い

明 い

左 右

0,1,2,3,....12,13,14,15.....17,18,19...30,31 → イン 15 18 間 あ

イン 右側 あ 場合

詳 滝⽥ 究室 論⽂参照
111 超小型1kギム カ を用い ススM軌道誘導⾞両 制御 : 動吸振器 安定化
https://www.jstage.jst.go.jp/article/kikaic1979/71/701/71_701_193/_pdf 11



3-3. イン＆ イン 検出

5 ア 値を ッ
値 大 いれ＝⽩⾊) 、そこ カ あ

左端 右端中心

⽩/⿊判定 閾値 設定 最重要
コ 明 さ 変わ 判定 難
LED照明 コ 明 さを⼀定 こ 大

⿊ ⿊ ⿊ ⿊⽩

例
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3-4.白/黒判定閾値の自動調整例

3 イン を計算

M64285①P 実装例
 3 イン 中 最 暗い部 を基準値
 閾値=基準値＋α

例：右 イン

例： イン

⼀番暗い値＝基準値
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