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1 はじめに

近年,車載カメラで連続的に撮影した画像から走行
環境情報を取得する研究が進んでいる [1]. これより,
走行環境情報を利用した自車位置推定の技術は,自動
走行などを実現する上で重要となる.高精度な位置推
定において使用される画像データは非常に増大し,画
像のマッチング数も増大している.その為,これらの大
規模データを高速に処理することは一層困難になって

きている.
本研究では,車載カメラを使用した位置推定精度を

向上させる手法における,並列分散コンピューティン
グMapReduceというソフトウェアフレームワークを
利用したデータ処理プラットフォームを提案する.処
理時間向上のために,実際にMapReduceを用いて評
価実験を行い,提案手法の有効性を確認した.

2 提案手法

2.1 概要

図 1 に提案システムの概要を示す. はじめに, 映像
画像からのカメラ位置, 姿勢推定の手法により, 車載
全方位カメラで連続的に撮影した映像と,Google Map
データベースに埋め込まれた全方位カメラ映像を比較

する.２つの映像間の共通する区間を抽出し, 高精度
に自車位置推定を行う,次に,Roadside ITSステーショ
ンと Vehicle ITS ステーションが無線通信を介して,
クラウドコンピューティング環境を提供することによ

り,MapReduceを利用したデータ処理を行う.以下の
節で提案手法の詳細について述べる.

2.2 周辺車両情報の収集

本提案ではまず,入力となるGPS座標付き映像を収
集する. 全方位カメラと GPS を装備した多数の車両
が, 撮影を意識するなく自由に走行する.これにより,
様々な時期,経路のGPS座標付き映像を大量に収集す
ることができる.ここで, 高精度に自車位置推定のた
め,Google Mapの「Street View」という 3次元のラ
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図 1: 提案手法の処理手順

ンドマークデータベースを利用した. 「Street View」
が提供した全方位カメラ映像は座標付き映像であり,
また,映像フレームレートが高いので, 高精度に自車位
置推定は十分可能である.収集したデータは多数の車
両が自由に走行して得たものであるため,同一区間を
走行して撮影した複数の映像を切り出してくる必要が

ある.GPSの誤差は 10メートル程度であり,走行地点
の同定は困難であるが,走行区間の判別は十分可能で
ある.そこで,GPS座標によっておおむね同じ経路を走
行している部分の映像を切り出す.

2.3 映像画像からのカメラ位置・走行方向推定

ここで, 横矢らは静止画像からのカメラ位置,姿勢推
定の提案を考えている [2].本提案では,まずGPSを用
いておおよそのカメラ位置を特定することで同じ経路

を走行している部分の映像を切り出す.次に,SIFTを
用いた類似度評価により入力画像上の自然特徴点と対

応付くランドマークの候補を複数選択する.更に, 切り
出した部分の映像が,それぞれ対応付いた入力画像上
の自然特徴点と同じ見え方で観測できるカメラ位置・

走行方向を算出し,最後に,投票によってカメラ位置・
走行方向推定を行う.

2.4 MapReduceによるデータ処理 Platform

Roadside ITS ステーションと Vehicle ITS ステー
ションが無線通信を介して, クラウドコンピューティ
ングが提供した PaaS(Platform as a Service)を利用
し,サーバーの OSの環境を構築する. その環境の上
で, 提案システムをお行う.
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図 2: MapReduce分散処理の流れ

3 実装と評価

3.1 実装システム

本研究では, 提案手法を利用したアプリのデータ
処理時間が向上できることを確認するために, 実
際に MapReduce を用いて評価実験を行った. 今回
は,Hadoop を用いた分散処理を１台から３台のコン
ピュータで実行し処理時間の比較を行った. １台目
を Master として順次 Slave に追加していった. 対象
データとして, 画像認識を利用し,指定した画像に一
番似っている画像を求める処理を行うプログラムを

Hadoop の MapReduce モデルを用いて書いた. 比較
のためHadoopを用いず単一のコンピュータで同様の
結果を求めるプログラムを Javaで作成し,処理時間を
計測した.

3.2 評価環境

今回の評価環境では,VMware上に３つの仮想マシン
として Hadoop開発環境を構築した.ここで,MapRe-
duce分散処理の流れを理解するため,図 2は「Word-
Count」を例に説明する. 今回の入力データは現地で
撮影した画像と「Street View」より提供されている
撮影位置とした半径 10メートル内の画像データを使
用した.データサイズは 980MB.
コンピュータ画像処理で,画像データに特徴抽出を

行う.現地撮影した画像に抽出した特徴が標準パター
ンとし,「Street View」が提供した画像データに得ら
れた特徴量の中から標準パターンに合致した特徴量を

識別によって決定し,それが撮影位置推定を行う.

3.3 評価結果

図 3に台数による処理時間の推移を示す.縦軸が処
理時間,横軸が分散に使ったコンピュータの台数であ

図 3: 分散台数増加による処理時間の減少

る.分散台数が増えることによって処理時間の減少が
確認した.また,単一のコンピュータの処理にかかった
時間も図 3に示す.
実験結果から分散台数を増やしていくことで処理

時間が減少することを確認できた.３台の分散処理で
単一コンピュータより速く処理を終えることが出来

た.Hadoopでは分散処理のためのオーバーヘッドがあ
るため,分散処理を行わないプログラムに比べ,１台の
処理では大きく時間がかかった.しかし,２台の分散か
らは処理時間の減少が確認できた.それで,大規模な環
境で Slave数の増加に伴って性能が上がることも確認
できる.まだ、コンピュータが高速になった場合で性
能が上がることも考えられている.

4 まとめ

今研究では,車載カメラを使用したGPS位置同定誤
差内に走行位置推定精度を向上させる手法における,
MapReduceを利用したデータ処理プラットフォーム
を提案した.実際にMapReduceを用いて評価実験を
行い, 分散台数を増やしていくことで処理時間が減少
することを確認できた.しかし,今回の実験により,画
像から自車位置の推定にできたと言えるが,走行方向
推定は今回で実験による検証は行わない. または今回
のHadoop環境の規模が小さくで，処理時間が全体的
に大きくかかった.
今後の課題として, より大規模な環境を構築し.走行

方向推定が実験で行う.
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