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１１１１．．．．はじめにはじめにはじめにはじめに    
カメラ画像によるナンバープレートの読み取り
が，駐車場の入退出管理などに広く適用されてい
るが，極度に汚れていたり隠れていたりするナン
バープレートは検出できず，別途車両通過を検出
する仕組みが必要となる．しかし，光学センサを
併用する方法は機器の設置に制約が大きく，また，
パターンマッチング等の画像処理で車両を検出す
る方法[1]は，専用ハードウエアが必要になるとい
う課題があった．このため筆者らは、ナンバープ
レート検出[2]で用いられる，エッジの水平投影に
基づいた特徴（エッジ投影特徴）に着目し，この
特徴で車両検出する手法[3]を提案した．本手法に
よれば，ナンバープレート検出と車両検出とで特
徴抽出の部分を共通化できるため，効率的なシス
テムを構築できる．今回は，この車両検出手法を
拡張して，カメラが道路を斜め上から見下ろす形
態（斜め撮像）にも対応したので，この内容と実
験結果について報告する． 

 
２２２２．．．．エッジエッジエッジエッジ投影特徴投影特徴投影特徴投影特徴によるによるによるによる車両検出車両検出車両検出車両検出のののの概要概要概要概要    
まず，エッジ投影特徴の抽出手順を説明する．入
力画像を水平微分した後，所定の閾値で２値化し，
エッジ２値画像を作成する．その後，この画像を
短冊状の部分領域に分割し，各部分領域で水平投
影を行い，投影値を２値化してエッジ投影特徴と
する（図１）．これは，水平方向に圧縮したエッ
ジの特徴であり，それぞれ位置情報と長さ情報で
構成される．なお，本特徴抽出においては，エッ
ジ２値画像は閾値の異なる複数個作成し，それぞ
れからエッジ投影特徴を求めるため，最終的には
エッジ強度の異なる複数種類の特徴を得る． 
車両検出では，この特徴が比較的安定に抽出でき
る車体前面部分（ヘッドライトやフロントグリル
周辺など）を検出対象とした処理を行う．所定条
件で絞り込んだエッジ投影特徴をフレーム間 

 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図１ エッジ投影特徴 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

(a) 車両進入前 
 
 
 
 
 
 
 
 

(b) 車両進入時 
図２ 斜め撮像画像のエッジ投影特徴の例 

 
で対応付けて動き量を抽出し，画像中で高頻度に
発生する動き量を持つ特徴が所定範囲に集中して
いた場合，これを車両として抽出する． 
斜め撮像の場合は、エッジ投影特徴の水平方向解
像度の低いことが影響して特徴が不安定になり，
また，白線や路面のひび割れ等で長さが同程度の
特徴が道路方向に沿って多数発生するため（図２），
フレーム間の対応付けが難しくなる． 
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３３３３．．．．斜斜斜斜めめめめ撮像画像撮像画像撮像画像撮像画像からのからのからのからの車両車両車両車両検出検出検出検出    
図３の概略フローに従って今回検討した手法を
説明する．従来手法[3]では、あらかじめ定めた１
種類のエッジ投影特徴を対象としていたが、今回
はエッジ強度の異なる複数種類を併用することで、
不安定性の解消を図った． 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図３ 検出方式の概略フロー 
 
まず，エッジ投影特徴について，微小ノイズを除
去すると同時に，切れ切れで密集している集団を
一つに結合し，安定化させる（[A]）． 
次に，この中から，長さが所定範囲内で，上側・
下側の近接位置に他の特徴がないものを車体前面
の候補として抽出する（[B]，図４参照）．これは、
ヘッドライトやフロントグリルなどに共通する特
性である．ここで，複数種類のエッジ投影特徴を
併用する関係上，位置的に重なるものが複数抽出
される可能性もあるが，この時はエッジ強度の高
い種類を優先し，重複抽出しない． 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図４ 車体前面候補の抽出例 
 
その後，フレーム間で車体前面候補の対応付けを
行う（[C]）．あらかじめ指定された車両進行方向
のパラメータに基づいて対応付けの範囲を定め，
所定の条件に合致する組み合わせを求めていく．
この際，白線等で誤った対応付けを行わないよう，

相対位置に応じて対応付けの条件を変え，静止状
態に該当する組み合わせを優先させる． 
その後，対応付けで求めた組み合わせからそれぞ
れ動き量を計算し，画像中で最も多く発生してい
る動き量を高頻度動き量として求める（[D]）．最
後に，高頻度動き量と同程度の動き量を持つ車体
前面候補について，垂直位置の分布を調べ、所定
範囲内に閾値以上の数の候補があれば，これを検
出位置（車体前面位置）として車両検出する（[E]）． 
 
４４４４．．．．実験実験実験実験        
道路方向に対して右 24 度・俯角 21 度（図２の撮
像条件）で設置したカメラの映像を対象に，検出
実験を行った．この結果を表１に示す．映像１と
２は共に昼間の映像であるが，天候が異なり，映
像１は曇り，映像２は晴れのシーンが多い．この
うち映像１を調整用に使用し，全車両の検出が可
能となった．映像２については，逆光の比較的厳
しい条件であるが，96%の精度が得られた．映像２
で検出不良が多いのは，車両に先行する影の領域
を検出位置にするケースが多かったためである． 

 
表１ 実験結果 

 
 
 
* 検出不良は，車両検出できていても，検出位置
が車体前面からずれているものを指す 
 
５５５５．．．．まとめとまとめとまとめとまとめと今後今後今後今後のののの課題課題課題課題    
エッジ投影特徴を用いた車両検出手法を斜め撮
像画像に対応させ，道路映像を用いた実験により，
この効果を確認した．今後は，影の影響を軽減さ
せる改良を行うと共に，雨天を含め，多くの映像
で実用性の検証を進める予定である． 
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通過台数 検出不良数
映像１ 275 275 [ 100.0% ] 1
映像２ 358 344 [ 96.1% ] 22

検出台数

車体前面候補 


	tyt_no: 
	typ_page1: 2-32
	tyt_a: 
	typ_page: 
	tyt_head: 
	tyt_head1: 情報処理学会第69回全国大会


