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1 はじめに
本研究は，道路上部に設置された固定カメラの映像

について，走行中の車を個別に認識し，追跡すること
を目的とする．カメラの設置位置の関係から，映像中
の車は重なりあっており，単純な手法でそれぞれを追
跡することは難しい．重なりが強い物体を追跡する手
法はまだ少なく，対象とする物体のもつ特徴を利用す
る例もほとんどない．
提案手法では，それぞれの車線を走る車は非常に類

似した軌跡を辿るという特徴を用いることで，個別追
跡の実現を目指す．具体的には，代表となる車を追跡
したテンプレートを用い，そのテンプレートに近い動
きをするものを車として検出，追跡を行う．車が多い
時と少ない時など，その時の状況によって車の速度は
変化し，そのままではテンプレートとずれるため，テ
ンプレートの動きを近似する式を用いて速度に応じて
テンプレートを変化させ，精度の向上を図る．

2 提案手法
本研究では，対象としている動画がもつ特徴を利用

することにより，重なりの強い車同士の識別，追跡を
実現する．本章では，各車線を走行する車はそれぞれ
が類似した軌跡を辿るという特徴を用いることにより，
それぞれの車両を追跡する手法を提案する．
提案手法では，実際に特定の車両を追跡した正解デー

タを作成し，それをテンプレートとして使用して，他
の車両の検出，追跡を行う．
まず各車線について，追跡しやすい車両を見つけ，矩

形領域を用いて追跡を行う．これにより，各フレーム
における対象車両の位置を示す矩形領域が時間方向に
連なったテンプレートが得られる．(図 1) 次に，得ら
れたテンプレート全体を時間方向に少しずらす．その
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図 1: テンプレートの作成

後，テンプレートを構成する各矩形領域の内部につい
て，全フレームで比較を行う．その結果，矩形の中身
がテンプレート全体を通じて一致していれば，テンプ
レートに合致する物体であると考え検出する．同様に
して，テンプレートを少しずつずらしていき，動画全
体にこの操作を行うことで，テンプレートに合致する
物体を全て検出することが出来る．ここで，検出され
た物体は全てのフレームにおける位置がテンプレート
により既知となるため，検出と同時に追跡も行えてい
ることとなる．
実際にテンプレートをずらしていき，分散の変化を

プロットしたところ，図 2を得た．なお今回矩形内領
域の変化を見る指標としては HOG[1]を用いる．全て
の矩形内領域を同じ大きさに揃え，それぞれからHOG

特徴量を抽出し，その分散を計算することで，矩形内
領域の変化の大きさを見る．すなわち，分散が小さい
ほど矩形内領域の変化も小さくなり，結果として車両
がテンプレート内にある可能性が高いと考えることが
出来る．テンプレートの元となった車両が映っている
箇所付近では，矩形内領域の変化が小さいため分散も
小さくなることが予想されるが，一番大きなピークと
してその箇所が現れており，予想に沿った結果となっ
ている．また，他にも小さなピークが複数確認できる
が，これらについて見てみると，テンプレートの元と
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図 2: 矩形内領域の分散

図 3: スケール変化の幾何的近似

なった車両と速度が異なっているため上手く検出出来
ていないことが分かった．

3 速度変化への対応
2で得られた結果から，速度変化への対応が必要な

ことが分かった．そこで，図 3および式 (1)に示す通
り，遠近法による矩形のスケール変化を幾何的に近似
し，矩形の位置情報は元のテンプレートのものを利用
することで，擬似的に速度を変化させたテンプレート
を作成し，同様の実験を行った．その結果得られたの
が図 4である．
複数あるピークについて，速度変化がどのような影

響を与えているかを調べるため，指定したピーク付近
での各速度における分散の極小値をプロットしたとこ
ろ，図 5を得た．図から，分散の極小値はある速度で
最も小さくなり，そこから前後すると大きくなること
が分かった．従って，矩形内領域のHOGの分散は，実
際の速度に近い値の際に最小となり，そこからずれる
につれて少しずつ大きくなっていっていると予想でき，
想定に沿った結果が得られた．
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図 4: 速度を変化させた場合の矩形内領域の分散
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(a) frame=339 付近の極小値
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(b) frame=3500 付近の極小値

図 5: 速度変化と極小値

w(t) =
D

(D − vt)×A(0)
×W × 1920 [pixel] (1)

4 まとめ
本稿では，固定カメラの映像中の車両を追跡するこ

とを目的とし，各車線の車両はそれぞれがよく似た軌
跡を辿るという特徴を利用する手法を提案した．実際
に簡易な実装をしたところ，予想に沿った結果を得た．
また速度変化に対応する必要があることが分かったた
め，対応を行ったところ，ある程度の効果を確認する
ことが出来た．
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