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1． まえがき 
現在、視覚障害者を対象としたナビゲーション

システムはあまり普及していない。視覚障害者が

単独で歩行する際、白杖や点字ブロックを利用す

るが、白杖では知覚できる範囲が狭く点字ブロッ

クの発見が困難なことがある。また、横断歩道な

どの危険箇所において、車の音や慣れなどの曖昧

な判断情報しか利用できないことが多い[1]。 
本稿では、視覚障害者が歩行時に利用する点字

ブロックを画像処理により検出する。それを利用

してナビゲーションを行うことで、視覚障害者の

歩行をより安全で容易にするシステムについて検

討を行った。 
 

2．研究の背景 
 2005 年の愛・地球博で障害者向け移動支援シス

テムについての実験が行われた。この実験では点

字ブロックの中に RFID タグを埋め込み、ユーザ

がそれをリーダ機能が搭載された白杖で読み取る

ことで、経路案内や注意喚起などの情報を提供し

た[2][3]。 
 しかし、このシステムでは社会インフラの整備

が必要であり、実現可能となるまで時間がかかる。

また、特殊な白杖を使わなくてはいけないことも

問題である。 
 
3．システムについて 
 3.1 システムの概要 
本システムでは広範囲にわたる近傍領域内の点

字ブロック検出と、点字ブロック利用中における

分岐地点および横断箇所の検出を目標とした。入

力した QVGA 画像の処理を行い、場面ごとに点字

ブロックの方向や危険箇所の判定をすることで、

ユーザへの情報提供を行った。（ここでは 7 メー

トル程度先までの撮影画像を利用することとし

た） 

3.2 点字ブロック検出 

 
①～⑫:50×50 Pixels  ⑬～⑮:120×50 Pixels 
⑯:120×90 Pixels     ⑰⑱:100×90 Pixels 

図 1 画面の分割 
点字ブロックの検出に関しては対象を黄色の点

字ブロックに限定して、黄色検出を行った。点字

ブロックを検出した画像を分割して判定すること

で、現在の地点から点字ブロックまでのおよその

方向と距離を判定する。境界線にまたがって点字

ブロックが検出された場合には、一番大きい範囲

に点字ブロックがある所を点字ブロックの方向と

して検出した。また⑬～⑯を大きくとることで、

複数の領域にまたがって点字ブロックがある場合

には、なるべく利用者に、正面というわかりやす

い方向で情報提供できるようにした。 
 

3.3 分岐方向・停止箇所の検出 
点字ブロックを利用して歩行している際、早い段

階で分岐方向や停止箇所を認識することが必要と

なる。 
そこで、利用中の点字ブロックが正面にあること

を前提として、点字ブロックが検出された画面の

パターンから判定を行った。(図 2)  
並び 判定パターン 判定 
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左右への分岐
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停止箇所 

図 2 点字ブロックの並びと判定パターン  
点字ブロックが T 字に並んでいるときには、左

右への分岐の場合と停止を指示する場合が考えら

れる。このとき、誘導ブロックか警告ブロックか

の判別をすることで判定を行う。 
種類を判別するために、横の変化のエッジ検出

と横方向に連続しないエッジの除去を行う。この

とき処理を行う箇所を図 1 の③の上半分に限定す

ることでタイルなどのエッジの誤検出を避ける。

この処理により、誘導ブロックと判定されれば左

右への分岐、警告ブロックと判定されれば停止を

指示する。 
 

元の画像     エッジ検出   連続しない箇所の除去 

⇒ ⇒  

⇒ ⇒  
図 3 誘導ブロックと警告ブロックの画像処理   
3.4 横断歩道の検出 
3.3 で、停止を指示する箇所と判定された場合

に、その先に横断歩道が存在する可能性がある。

このとき、図 1 の⑬の状況から判定を行う。点字

ブロックの並びが停止を指示する箇所と判定され、

更に⑬に一定以上の白色と灰色が検出された場合

に横断歩道であるとした。 

 ⇒  
警告ブロックと判定 ⇒ 横断歩道の検出 

図 4 横断歩道検出 

4． 実行例 

 
図 5 実行画面例 

5．検討 
 本システムでは、点字ブロックを広範囲にわた

る近傍領域中から検出し、また危険箇所を早い段

階で認知することを可能とした。しかし、出力に

関して音声や振動でユーザに伝えるなどの工夫が

今後必要である。また、景観を考慮して地面にあ

わせた色の点字ブロックも多く見かけるため、こ

れらの点字ブロックへの対応も今後の課題である。 
 
6．むすび 

点字ブロックの検出にもとづくナビゲーション

により、視覚障害者が初めて訪れる場所でも安心

して歩行することのできるナビゲーションシステ

ムとして、また、多くの場所を訪れるやすくする

ことのできるツールとして、本システムが今後活

用されることが期待される。 
 最後に、有益な御討論を載いた本学 e-LAB/マル

チメディア・ラボの諸氏に謝意を表する。 
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