
基于边缘检测与Hough变换的车
道线检测毕业论文

汇报人：李老师 XX



Contents

目录

•引言

•边缘检测算法

•Hough变换原理及应用

•基于边缘检测与Hough变换的车道线检

测方法

•实验结果与分析

•结论与展望



引言01



    

研究背景与意义

自动驾驶技术快速发展，车道线检测

是实现自动驾驶的关键技术之一。

车道线检测对于提高行车安全性和交

通效率具有重要意义。

基于边缘检测与Hough变换的车道线

检测方法具有实时性、准确性和鲁棒

性等优点，在自动驾驶领域具有广泛

应用前景。



目前，车道线检测方法主要包括基于图像处理和计算机视觉

的方法。其中，基于边缘检测和Hough变换的方法是最常用

的方法之一。国内外学者在此方面进行了大量研究，提出了

许多改进算法和优化方法。

国内外研究现状

随着深度学习技术的不断发展，基于深度学习的车道线检测

方法逐渐受到关注。未来，车道线检测将更加注重实时性、

准确性和鲁棒性的提升，同时结合深度学习等技术进行更加

深入的研究。

发展趋势

国内外研究现状及发展趋势
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