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前言

　　有关智能交通和安全辅助驾驶技术研究及其相关应用，近年来已有大量的文献论文发表。
本人多年来一直从事该方面的教学与研究工作，为了促进智能交通和安全辅助驾驶技术的进步，反映
该领域内的最新研究成果，并使广大研究人员和工程技术人员能了解、掌握和应用这一领域的最新技
术，作者撰写了这本书，以抛砖引玉，供广大读者学习参考。
　　全书共分5章。
第1章为绪论，介绍了安全辅助驾驶技术发展现状和驾驶员安全状态检测技术的研究进展；第2章介绍
了基于机器视觉的驾驶员安全状态监测技术，包括驾驶员面部定位算法、驾驶员眼睛定位算法、驾驶
员眼睛跟踪算法等研究内容；第3章介绍了驾驶员疲劳状态分析算法，包括基于神经网络方法的疲劳
状态分析、基于特征提取方法的疲劳状态分析和基于模糊控制的疲劳状态分析等几种方法；第4章介
绍了驾驶员注意力状态分析技术，包括驾驶员面部朝向计算方法、驾驶员注意力分散和驾驶员视线方
向识别方法；第5章为全书的总结与展望。
　　本书各部分内容既相互联系又各自独立，读者可根据需要选择学习。
　　本书的撰写工作得到了“北京工商大学学术专著出版资助项目”资助。
　　由于作者水平有限，书中难免存在一些不足和错误之处，真诚欢迎广大读者批评指正。
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内容概要

　　《机器视觉技术在安全辅助驾驶中的应用》系统介绍了机器视觉技术在安全辅助驾驶领域内的相
关应用研究，是作者多年来从事安全辅助驾驶教学与科研工作的成果总结，同时融入了国内外同行近
年来所取得的一些最新成果。

　　全书共分5章，包括安全辅助驾驶技术发展现状、驾驶员安全状态检测技术的研究进展、基于机
器视觉的驾驶员面部定位算法、基于机器视觉的驾驶员眼睛定位算法、基于机器视觉的驾驶员疲劳状
态分析算法、基于神经网络方法的疲劳状态分析算法、基于特征提取方法的疲劳状态分析算法、驾驶
员面部朝向计算方法，最后为全书的总结与展望。

　　本书适用于从事智能交通领域工作的工程技术人员阅读，也可作为大专院校交通工程、计算机应
用等专业的教学参考书。
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章节摘录

　　基于学习的姿态估计方法源于姿态识别方法的思想。
姿态识别需要预先定义多个姿态类别，每个类别包含了一定的姿态范围；然后为每个姿态类别标注若
干训练样本，通过模式分类的方法训练姿态分类器以实现姿态识别。
这一类方法并不需要对物体进行建模，一般通过图像的全局特征进行匹配分析，可以有效地避免局部
特征方法在复杂姿态和遮挡关系情况下出现的特征匹配歧义性问题。
然而姿态识别方法只能将姿态划分到事先定义的几个姿态类别中，并不能对姿态进行连续的精确的估
计。
　　基于学习的方法一般采用全局观测特征，可以保证算法具有较好的鲁棒性。
然而这一类方法的姿态估计精度很大程度依赖于训练的充分程度。
要想比较精确地得到二维观测与三维姿态之间的对应关系，就必须获取足够密集的样本来学习决策规
则和回归函数。
而一般来说所需要样本的数量是随状态空间的维度指数级增加的，对于高维状态空间，事实上不可能
获取进行精确估计所需要的密集采样。
因此，无法得到密集采样，从而难以保证估计的精度与连续性，是基于学习的姿态估计方法无法克服
的根本困难。
　　和姿态识别等典型的模式分类问题不同的是，姿态估计输出的是一个高维的姿态向量，而不是某
个类别的类标。
因此这一类方法需要学习的是一个从高维观测向量到高维姿态向量的映射，目前这在机器学习领域中
还是一个非常困难的问题。
　　特征是描述模式的最佳方式，且我们通常认为特征的各个维度能够从不同的角度描述模式，在理
想情况下，维度之间是互补完备的。
　　特征提取的主要目的是降维。
特征抽取的主要思想是将原始样本投影到一个低维特征空间，得到最能反应样本本质或进行样本区分
的低维样本特征。
　　一般图像特征可以分为四类：直观性特征、灰度统计特征、变换系数特征与代数特征。
直观性特征主要指几何特征，几何特征比较稳定，受面部的姿态变化与光照条件等因素的影响小，但
不易抽取，而且测量精度不高，与图像处理技术密切相关。
　　⋯⋯
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