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現在，交通事故や渋滞等の問題を解決するた

め，国土交通省が主体となって ITS（Intelligent 
Transport Systems）による道路交通の情報化が
進められている．ITS の開発分野の中でも，交
通事故を回避する技術として車両検出が注目さ

れている．現在の車両検出技術は，車載カメラ

のみを用いた車両検出手法[1]-[3]とセンサやレ

ーダを併用する車両検出手法[4]が主流である．

しかし，これらの車両検出手法には次のような

問題点が挙げられる．まず，カメラのみを用い

た車両検出手法では，雨天時にフロントガラス

上の水滴などによって，車両検出の精度が低下

することが問題となる．次に，センサやレーダ

を併用する車両検出手法では，雨天時において

も高精度な車両検出が可能であるが，搭載する

センサやレーダのコストが高いことが問題とな

る．これら２つの問題を解決するために，車載

カメラのみで行う雨天時での高い検出精度の車

両検出手法が求められている．そこで，本研究

では，入力画像中の水滴の検出[5]と水滴の除去

を行い，雨天時でも高い検出精度の車両検出を

行う手法を提案する． 

２．研究の概要 

本研究では，２台の車載カメラを使用して，

雨天時の車両検出を行うことを目的とする．本

システムは，１）道路領域抽出機能，２）水滴

検出機能，３）水滴除去機能，４）車両検出機

能の４つの機能により構成される．本システム

の流れを図１に示す． 

２．１ 道路領域抽出機能 

本機能では，画像から道路面の領域を抽出し

て，処理領域を限定する．道路面の領域の抽出

には道路の白線を用いる．処理領域を限定する

ことにより，本システムの計算時間を短縮する． 

２．２ 水滴検出機能 

本機能では，画像中におけるフロントガラス

上の水滴の検出を行う．水滴の検出には，パタ

ーンマッチングを使用する．まず，水滴テンプ

レートの画像は，雨天画像から雨滴に外接する

長方形領域を切り出した画像から作成する．次

に，画像内の一定の矩形領域に着目し，作成し

ておいた水滴テンプレートとの類似度を計算す

る．そして，着目した矩形領域の類似度が閾値

以上ならば，その領域を水滴部位として検出す

る．  

２．３ 水滴除去機能 

本機能では，画像から水滴除去を行う．一方

のカメラから検出した水滴部位ともう一方のカ

メラの画素値を用いて水滴除去を行う．水滴除

去には，水滴が存在しなかった場合の水滴部位

の視差を推定して算出する．推定した視差をも

とにもう一方のカメラの画像の画素値を用いて

画像修正を行う．視差は，２台のカメラ間の基

線長，レンズ中心と結像面との距離，レンズ中

心とフロントガラス上の距離を用いて算出する． 

２．４ 車両検出機能 

本機能では，水滴除去を行った２枚の画像か

ら，画像間の対応点を求めることにより距離情

報を取得する．対応点探索には，濃度変化が大

きく対応点が一意に定まりやすいエッジのみ行

い，エッジの視差から距離を求める．また，エ

図１ 本システムの流れ 

Research on Detecting Vehicle Using Stereo Digital Video 
Camera in Rainy Weather 
†Hiroya Yoshida, Koichi Kitano, Ryo Suginohara 
Graduate School of Informatics, Kansai University, 2-1-1 
Ryouzenji-cho Takatsuki-shi, Osaka 569-1095, Japan 
‡Shigenori Tanaka, Yoshikazu Sakata 
Faculty of Informatics, Kansai University, 2-1-1 Ryouzenji-
cho Takatsuki-shi, Osaka 569-1095, Japan 

3-193

1V-3

情報処理学会第69回全国大会



ッジ以外に対しては，近傍のエッジから算出し

た距離から推定し，距離の補間を行う．取得し

た距離情報をもとに同一の距離を持つ領域を物

体と認識し，道路領域上の認識物体を車両と判

定する． 

３．システムの実証実験と考察 

実証実験では，実験用車両内に２台の車載カ

メラを取り付け，雨天状況で撮影し，撮影した

画像をもとに実験を行った．前提条件として，

撮影は白線のある直線道路で行い，前方車両を

追走した． 

３．１ 実証実験 

実証実験として，実験用車両の車載カメラか

ら取得した動画像を使用して実験を行った．ま

た，実験の評価のため，本手法と水滴除去処理

を行わない従来の車両検出手法を比較した．入

力画像となるステレオカメラから撮影した画像

を図２に，実証実験で得られた出力画像を図３

に示す．  

 
３．２ 結果と考察

実証実験の結果を表１に示す．実験結果では，

水滴除去処理を行わない従来手法に比べて検出

精度が向上した．特に，車両部位に水滴が存在

する画像において，高い精度で検出を行うこと

ができた．しかし，本手法においても誤検出フ

レームが約８％あった．その原因としては，水

滴を正確に検出できなかったことが考えられる．

本システムでは，水滴検出にテンプレートマッ

チングを使用している．そのため，テンプレー

トとの形や大きさによっては，水滴とテンプレ

ートの類似度が低くなり，水滴検出の精度が低

下したと考えられる． 

４．おわりに 

本研究では，ステレオデジタルビデオカメラ

を用いた雨天時における車両検出システムを構

築した．本研究により，水滴除去処理を行わな

い場合に比べて，雨天時においても高い精度を

持った車両検出を行うことが可能となり，雨天

時の車両検出における水滴除去処理の有用性が

実証された．しかし，本手法では，従来手法に

比べて処理時間が増加した．処理時間が増加し

た要因には，システムの構成上，雨天時に処理

を追加している点にあると考えられる．また，

水滴除去処理を行うときに，水滴部位とのマッ

チング手法において精度を追求した結果，処理

時間が増加したものと考える．今回の実証実験

では，水滴の検出，水滴除去機能において処理

時間が増加し，処理フレームを 10 フレーム毎に

制限をかけてもリアルタイムでの処理を行うこ

とができなかった．今後の課題として，水滴除

去処理と車両検出機能におけるマッチング手法

と対応点探索の手法を検討し，処理時間の減少

や検出精度の向上を目指す必要がある． 

 

表 1 システムの実行結果 
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 本手法 従来手法 

総フレーム数（枚） 300 300

検出フレーム（枚） 278 247

誤検出フレーム（枚） 22 53

検出率（%） 92.6 82.3
図２ 使用する入力画像 

図３ 出力画像 
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