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一种用于室外移动机器人的快速有效的车道线识别方法 
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  Abstract  提出了一种可满足室外移动机器人高速行驶要求的车道线检测识别方法．首
先，对原始图像进行边缘抽取和动态双阈值二值化以得到二值化图像，再利用基于增强型状
态转移网络(ATN)的图像理解算法识别出车道线．通过在清华大学室外移动机器人（THMR
V）平台上的大量试验证明了该算法的有效性和快速性．使用该算法的THMR V（清华大学移
动机器人 V）在高速公路上的最高自主行驶速度已经超过了150km/h．
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