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1 はじめに
筆者らは，道路横の歩道に設置したステレオマイクが受信

した車両走行音の時間差を描いたサウンドマップを解析して
車両を検出するシステムの開発を行っている [1]．これまで
に通過車両の検知，速度推定及び通過方向判定が可能である
ことを確認した．本稿では，本システムを拡張し，多車線道
路において検出した車両の走行車線を推定する手法を示す．

2 ステレオマイクを用いた車線推定手法
ステレオマイクを用いた車線推定手法は，ステレオマイク

から見た車両の移動角速度が車線に依存することを利用して
走行車線を推定する．車両群が一定速度で走行している場合，
近い車線を走行する車両ほどマイクから見た車両の方位角の
変化が速い．現実には全車両が同一の速度で走行しているわ
けではないが，この角度の変化速度の差は車両検出時に推定
される疑似速度の分布の差として現れる．そこで，各車線で
想定される疑似速度分布に基づいて，車両検出時に推定され
た疑似速度から走行車線を推定する．
図 1 にステレオマイクを用いた車両検出及び車線推定手

法の概要を示す．まず，走行音取得ブロックで取得した車両
走行音に対して LPF（Low-Pass Filter）を用いて環境雑音
を低減する．その後，サウンドマップ描画ブロックにてサウ
ンドマップを描き，車両検出ブロックにてサウンドマップを
解析して車両を検出する．車線推定ブロックではまず，検出
した車両の疑似速度を疑似速度ストレージに一時的に保存す
る．その後，検出した車両の通過方向ごとに疑似速度の閾値
を設定して疑似速度の閾値判定により走行車線を推定する．
現実環境では，同一車線を走行する車両の多くは車間距離

を維持するために速度の差が小さいと考えられる．一方で，
マイクに近い車線を低速に走行する車両群とマイクから遠い
車線を高速に走行する車両群は疑似速度の分布が重なり合い，
区別が困難となることが予想される．
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本稿では判別分類法を用いて疑似速度の閾値を決定し，重
なり合う疑似速度分布を可能な限り分離する．具体的には，
各車線に対応した 2つの疑似速度群による速度分布を閾値を
使って分離する際，その分離度を各疑似速度群内の分散値と
疑似速度群間の分散値を使って算出する．分離度を最大にす
る値を全数検索によって求め閾値として採用することで，疑
似速度分布を各車線ごとの検出車両群に対応した 2つの速度
分布に分離し走行車線を推定する．

3 初期的評価実験
ステレオマイクを用いた車線推定手法の有効性を検証する

ため，福岡県道 567号線において取得した車両走行音データ
を用いて車線推定性能の初期的評価を行った．
図 2に実証評価環境を示す．片側 2車線，合計 4車線の道

路横に 2台の AZDEN社製 SGM-990マイクを高さ約 1m，
間隔 50 cm で設置し，SONY 社製 PCM-D100 サウンドレ
コーダで車両走行音を取得した．また，気象状況を Nielsen-
Kellerman社製 Kestrel 5500気象計で測定した．
録音した車両走行音に文献 [1]の手法を適用して車両を検

出し，検出された車両の疑似速度に提案手法を適用して走行
車線を推定した．走行音データを取得した約 60分間で通過
した車両のうち，検出された 328台の車両の走行車線を推定
した．走行音データ取得時の平均風速は 1.26m/sであった．
図 3に走行車線推定結果の混同行列を示す．マイクに近い

車線から順に車線 1～4である．提案する車線推定手法によ
り，検出車両の走行車線をそれぞれ平均 59.02%，88.04%，
70.45%，76.12%の精度で推定できることを確認した．

4 おわりに
本稿では，道路横に設置したステレオマイクを用いた車線

推定手法を示した．4車線道路で取得した車両走行音を用い
て評価した結果，平均約 60%以上の精度で車線を推定でき
ることを確認した．
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図 1: 車両検出及び車線推定手法の概要
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図 2: 評価実験環境
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図 3: 走行車線推定結果の混同行列
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