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先進駕駛輔助系統 (advanced driver assistance 

system, ADAS) 在近年來已經成為重要的研究議

題。本研究分析了天候明暗變化，提出了可適應

天候不同明暗變化的前車偵測技術並配合穩定偵

測的判定準則，發展成一個可適應亮度與天候變

化的前車碰撞警示系統。 

    在日間偵測前方車輛的演算法中，我們會依

據偵測出來的車道線定義不同偵測區塊防止其他

物體造成誤判。我們統計車道區域範圍內的顏色

灰階值，當作車底陰影的參考閥值，並且利用偵

測到的位置決定車輛的中心位置。此外，我們還

會偵測兩側車道上的車輛位置，並且利用該位置

來進行距離估算，這樣可以進一步提高系統的準

確性和穩定性以及實用性。 

 

硬體架構 Function 內部以 pipeline 實現 

利用擬合方程式對車輛之消失點對圖

底及車底對圖底之距離的比值與實際

距離找關係並建立模型 

(有效範圍為 6.8 m 至 50 m) 

模型參數: 

y0=6.7901  

a=0.0003 

b=12.5544 

 

摘要 

系統流程圖 

車距計算 

先進駕駛輔助系統 (advanced driver assistance system, ADAS) 在

近年來已經成為重要的研究議題。 

 

在日間偵測前方車輛的演算法中，我們會依據偵測出來的車道線定義

不同偵測區塊防止其他物體造成誤判。由於車底陰影在日間之行車影像上

是一個穩定的特徵，並不會受到車輛顏色影響，且車底陰影的顏色灰階值

通常小於當前車道顏色灰階值。因此統計車道區域範圍內的顏色灰階值，

當作車底陰影的參考閥值，並且利用偵測到的位置決定車輛的中心位置。

此外，我們還會偵測兩側車道上的車輛位置，並且利用該位置來進行距離

估算，這樣可以進一步提高系統的準確性和穩定性以及實用性。 

距離估算硬體架構 

單攝影機影像之車輛偵測系統 

Hardware Implementation of a Single-Camera Vehicle Detection and 

Distance Measurement System 

實驗結果與結果呈現 

車輛偵測 

車道偵測 

晶片設計 

晶片規格 晶片自動布局 

車距估算執行時間，以軟體計算，平均為

30ns * 650 = 0.0195 ms。硬體則如下表。

比較後可得兩者運算速度差異 

 
136 times faster than Software. 

將邊緣影像線段以極座標方程式紀錄，並統計出係數 (θ, r) 值之前三十

名。再經由長度以及角度的篩選選擇出目標車道線 

 

極座標方程式之(θ, r) 

 

Canny edge detection 

 

篩選後結果 

 

將圖像分別為六區處理，此方法之優點在於可將偵測系統擴增至三車道。

接著利用閾值以及垂直掃描的方法記錄目標像素位置，由於車底特徵幾乎

為圖片中像素值最低，利用此特性即可得出車輛位置。 
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