
情報処理学会研究報告 
IPSJ SIG Technical Report 

 

 

 1 
 

画像識別器による簡易な自動車交通量調査システムの試作と評価 
 

峯岸朋弥†	 吉田享子† 
 

概要：現在の自動車の交通量調査には，調査員の目視による測定の方法のほか，車線に埋め込んだループコイルや超
音波により計測するなどして機械的にカウントする方法がある．しかしこれらの方法は，作業コストや導入・運用コ

ストが高いという問題がある．本研究では，既存の交通量調査方法の課題を解決することを目的として，Deep Learning
の画像応用技術を用いて動画から画像抽出を行ったうえで自動車を分類して集計することができる簡易な交通量調
査自動化システムを試作し，そのシステムを評価した． 
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1. はじめに   

	 一般交通量調査は，全国道路・街路交通情勢調査（道路

交通センサス）の一環として，全国の道路の交通量及び道

路現況等を調査し，道路の計画，建設，維持修繕その他の

管理などについての基礎資料を得ることを目的に実施して

いるものである[1]．現在の自動車の交通量調査は，調査員

の目視による測定の方法のほか，車線に埋め込んだループ

コイルや超音波により計測するなどして機械的にカウント

する方法がある．しかしこれらの方法には，作業コストや

導入・運用コストが高いという問題がある． 
	 本研究では，既存の交通量調査の課題を解決することを

目的として，画像識別器を用いた簡易な交通量調査自動化

システム Automatic Traffic Volume Survey System (ATVS)を
試作した．片側一車線の複線路をカメラで撮影し，撮影し

た動画から抽出した画像を入力画像として利用して，シス

テムの評価も行った． 

2. 関連研究 

	 交通量調査の自動化に関する関連研究としては，ビデオ

カメラの映像から路面との間で幾何学変換を行い，自動車

の位置を決定する方法[2]やネットワークカメラを設置し，

映像を解析する画像処理手法を構築し，交通流計測を行う

方法[3]がある．またカメラを使用することの欠点を克服し

たマイクロフォンによる車両カウントシステムを構築する

[4]方法がある．これらは通過した自動車の検出や通過数の

カウントについては有効であるが，現在の交通量調査で行

われている自動車の分類（例えば乗用車や貨物自動車など）
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ごとの自動的な集計は実現できていない．またクラウドソ

ーシングを用いた交通量調査手法を提案する研究[5]もある．

これは動画から静止画を手動で抽出し，その静止画を不特

定多数の人に業務を委託するかたちで自動車数をカウント

してもらうものであり，自動車類の分類が実現できる点で

は，調査員の目視による方法より有効であると考えられる．

しかし分類を担当した人により精度が異なることや，動画

からの画像抽出間隔により正解率が異なるという問題があ

る． 
本研究では，このような課題を解決することを目的とし

て，画像識別器を用いた簡易な交通量調査自動化システム

の開発を試みた．本システムは，Deep Learningの画像応用
技術である Visual Geometry Group 16-layer[6]（以下 VGG16）
と Image Retrain技術を用いた．  

3. ATVS 

3.1 システム概要 
	 本システムは，道路脇から道路側の車両を撮影した動画

をもとに，自動的に車両ごとに分類された交通量を集計す

るものである．ATVS システムは，撮影された動画から自
動車が中央に写る画像の抽出処理（中央画像抽出処理）と，

中央に写る自動車の分類処理（自動車分類処理）の２つの

処理に分かれている． 
	 まず，撮影された動画から自動車が中央に写る画像を切

り出す中央画像抽出処理では，全画像フレームを物体識別

モデルである VGG16 に入力することで，自動車が中央に
写る画像を抽出する．その後自動車分類処理で，抽出した

画像を事前に構築した BC（Bodytype Classifier）モデルに入 
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力し，通過した自動車を分類して集計した（図１）．	  
なお，今回のシステムは，片側一車線の道路の交通量調

査を想定しており，事前に撮影する動画は，カメラを自動

車が走行する車線と垂直に設置し，自動車側面が映るよう

に撮影することとしている（図２）． 
	 また，本システムは動画に写る全ての自動車に対し，そ

の自動車がどのボディータイプに属するか分類を行い，集

計した．分類は，以下の２つのパターンで行った． 
(1) ３種：実際に行われている交通量調査を参考に，３種
（バス, 乗用車, 貨物自動車）で分類する． 
(2) ５種：(1)を詳しくし，５種（3box, バス, ハッチバック, 
ステーションワゴン, 貨物自動車）で分類する 
 
3.2 中央画像抽出処理 
	 動画から抽出した全画像は，物体識別モデルである

VGG16 に入力して車両であるかどうかの判定を行った．
VGG16 はオックスフォード大学 Visual Geometry Group に
より構築された 16 層のニューラルネットワークのことで
あり，ImageNet（大規模な画像データセットで約 1000クラ
スを持つ）を使った訓練済みモデルである．この分類器に

画像を入力することで，画像に写る物体を識別してその判

定結果（確率）として上位５つが出力される．その中から

自動車（beach wagon, cab, jeep等）が写っていると識別され
た画像をリストアップし，出力された識別の確率を用い，

自動車が写っている可能性がある画像であるか否かの２値

（０と１）に分けた．また，撮影した動画から１台の自動

車が通過するフレーム数（今回は 30 と設定）をカウント
し，30フレーム毎に VGG16による判定結果の確率を調べ
た．30フレームのうち一定数が自動車であると判定された
場合，自動車が通過しているものとして処理を行った．こ

の 30フレームのうち 15フレーム目の画像が，中央に自動
車が写っている可能性が高いと考え画像を特定した．  
 
 
 
 
 
 

 
 

図 2	 動画の撮影方法 
 
3.3 反対車線の自動車の画像削除 
	 本システムでは，動画から VGG16を用いて片側一車線
の道路の撮影場所から近い車線を通る自動車を抽出するこ

とを試みた．しかし，撮影した動画には反対車線を走行す

る自動車も映り込んでしまい，VGG16はこれらも自動車
として識別してしまうため，反対車線を走行する自動車の

フレームを削除することが必要となった．このため，すべ

ての画像を右側の半分のみの画像に切断し，それらをもう

一度 VGG16に入力し判定させることとした．日本では左
側通行のため，右側から左側に向かって自動車が通過する

ことになり，動画では先に右側にある自動車が左に移動す

るものを抽出すればよいことになる．右側の画像に自動車

が写っていれば抽出し，写っていなければ抽出しない処理

を追加した（図３）．この処理により反対車線を走行する

自動車が写る画像も抽出されてしまう問題を解決した． 
 
3.4 自動車分類処理 
	 中央に写る自動車の画像を抽出した後は，自動車を分類

した後に分類ごとに集計する自動車分類処理を行った．本

システムでは，自動車を分類するために事前に BC モデル
を構築した．BCモデルとは，画像に写る自動車のボディー
タイプを分類する学習済みモデルである．BC モデルの構
築には TensorFlow による Image Retrain 技術を使用した．
Image Retrainは，ImageNetで訓練された強力な画像分類器
の特徴抽出機能を再利用し，最上位に新しい分類層を訓練

するもので，下位レイヤーに変更無しで，新たな分類を行

えるよう再学習を行うものである[7]．今回は，Image Retrain
による画像識別器をさらに自動車識別用に特化させるため， 
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図 1	 ATVS概要 
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図 3	 抽出すべき画像と削除すべき画像 
 
自動車側面の画像を約３万枚入力することによって，最上

位層を訓練した． 
 

4. ATVS の評価 

	 作成したシステムを，埼玉県戸田市にある市役所前通り

で撮影した動画を使用して評価した．動画は 11分３秒で，
総フレーム数は 19,898である． 
 
4.1 ATVS 実行の結果 
	 表１，２は ATVSシステムに，撮影した動画を入力して
全体を通して一通り実行し，(1)３種，(2)５種で分類した結
果である．動画の自動車を筆者が目視してその種類を確認

し，分類して集計したものが目視の結果である． 
目視では，自動車は 82台通過し，(1)３種の分類では，バ

ス１台，乗用車 73台，貨物自動車８台であった．また(2)５
種の分類では，3BOX 11台，バス１台，ハッチバック 54台，
ステーションワゴン８台，トラック８台であった． 
	 ATVSの結果では 74台検出し，(1)の分類ではバス２台，
乗用車 65 台，貨物自動車７台であった．また(2)の分類で
は 3BOX 12台，バス３台，ハッチバック 38台，ステーシ
ョンワゴン 18台，トラック３台であった． 
本システムは中央画像抽出と自動車分類に処理工程が

わかれているため，さらに工程ごとの結果を検討したもの

を下記に述べる． 
 
4.2 中央画像抽出処理の検討 
	 動画から目視で抽出した画像は 82 枚であったが，本シ
ステムの中央画像抽出処理の結果としては 74 枚の画像を
抽出した（表３）．さらに詳しく画像を検討した結果，

VGG16を用いて抽出した 74枚の画像のうち自動車が中央
に写る適切な画像は 52 枚で，正解率は約 63.4%であった．
撮影した道路を通過した 30 台の自動車を適切に抽出でき
ていないことが分かった． 
 
4.3 自動車分類処理の検討 
	 さらに，自動車分類処理に用いた BC モデル単独の精度
について評価するため，正解とした目視で抽出した 82 枚
の自動車が中央に写る画像を BCモデルに入力した．BCモ
デルを用いて２パターンに分類した結果が，表４，５であ

る．(1)３種の分類では，バス 1 台，乗用車 69 台，貨物自
動車 12台であった．この正解率は約 95.1%である．また(2)
５種の分類では，3BOX 10台，バス２台，ハッチバック 42
台，ステーションワゴン 16台，トラック 12台であった．
この正解率は約 79.3%である．自動車が中央に写る画像を
入力することができれば実用に使える自動車分類処理がで

きると考えられる． 
 

表 1	 分類（３種）の結果 
Table 1	 Results of classification (3 types). 

 システム 目視 
バス   2  1 
乗用車 65 73 
貨物自動車  7  8 
合計 74 82 

 
表 2	 分類（５種）の結果 

Table 2	 Results of classification (5 types). 
 システム 目視 

3BOX 12 11 
バス  3  1 
ハッチバック 38 54 
ステーションワゴン 18  8 
トラック  3  8 
合計 74 82 

 
表 3	 VGG16の画像抽出数と正解率 

Table 3	 Image extraction number and accuracy rate of VGG 16. 
 VGG16 正解 

抽出した画像数 74 82 
適切な画像数 52 82 
正解率 63.4 % 100.0 % 

 
表 4	 BCモデルによる分類（３種）の結果 

Table 4	 Results of classification (3 types) by BC. 
 システム 目視 

バス  1  1 
乗用車 69 73 
貨物自動車 12  8 
合計 82 82 
正解率 95.1 % 100.0 % 

 
表 5	 BCモデルによる分類（５種）の結果 

Table 5	 Results of classification (5 types) by BC. 
 システム 目視 

3BOX 10 11 
バス  2  1 
ハッチバック 42 54 
ステーションワゴン 16  8 
トラック 12  8 
合計 82 82 
正解率 79.3 % 100.0 % 
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4.4 評価のまとめ 
	 通過した自動車のうち，中央画像抽出処理のために

VGG16を用いての検出率は約 63.4%であった．この結果よ
り，VGG16による中央画像抽出精度を上げ，見落としや誤
りを減らすことが本システムの課題であることがわかった． 
そこで，VGG16 の代わりとして Image Retrain を再度利

用し，自動車の側面が写った画像を特定するモデルを新た

に作成して評価を実施したが，正解率は約 58.5%であった．
現状では，VGG16を使用することが最も精度が高くなると
いえるが，さらに中央画像抽出処理に対する改善が必要で

ある．また自動車のボディータイプの分類に作成した BC
モデルは，約 95.1％の正解率であり交通量調査に使用でき
ると考えられる． 

5. まとめ 

	 本論文では，既存の交通量調査の課題を解決することを

目的として，画像識別器を用いた簡易な交通量調査自動化

システム ATVSを試作し，その評価結果について述べた．
作成したシステムは，動画から自動車が中央に写る画像を

抽出する点では，まだ精度が低く今後の改良が必要となっ

ている．しかし，大量の自動車画像を使用して Image Net最
終層の再学習をする手法により作成した画像識別器は，自

動車の分類に使用できるものが構築できた．  
	 試作したシステムは，非常に簡易なシステムであり，今

後画像抽出の精度を上げることができれば，防犯カメラな

ど，別の目的で設置されたカメラから簡易な交通量調査な

どにも応用が可能であると考えられる． 
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