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図1 隣接する検出領域の抽出

1.はじめに

　交差点付近における交通事故は、道路の

形状別では約半数近くの割合を占め、大き

な問題となっている。交差点付近で走行車

両を検出できれば交通事故を抑制できるこ

とが期待され、例えばドローンで交差点上

空から撮影できれば、パターン認識により

比較的容易に車両を検出できると考えられ

る。ところが航空法の改正により、道路上で

ドローンを低空で飛行させる行為は禁止さ

れている。著者らは、ミニドローンを用い

て、道路わきの安全な空域から撮影した映

像をフラクタル解析し、画像内に検出領域

を設けることで、走行車両を追跡する手法

について報告した[1]。本研究では、検出領域

の最適な抽出方法について検討を行う。

2.解析方法

　図 1 に、車両追跡を行うために抽出した隣

接する検出領域を示す。同図はミニドローン

により撮影した映像(1280× 720[Pixel])か

ら作成した静止画で、同図中の青または赤

の線は、検出領域を画面または道路に対し

平行とした場合を示している。ここでは、そ

れぞれの検出領域に対し、画像特徴距離 dq

[2]，[3]を用いて走行車両を検出する。具体的

には、車両が映っていない画像(フレームナ

ンバー 0 とする)と、他のフレームナンバー

における画像との画像特徴距離 dq(q=1,2,3,

…)を求める。比較する画像が同一ならdq＝

0、異なる場合は dq
≠ 0 となる。ここで解像

度が等しい二つの画像のフラクタルシーケン

スを、S={s0,s1,…,sM-1},T={t0, t1, …, tM-1} とする
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　ただし、　,  はそれぞれフラクタルシー

ケンス S,T の平均値を表す。

_
t

_
s

と、画像特徴距離 dqは次式で表わせる。
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図2 画像特徴距離(画面に平行)

図3 画像特徴距離(道路に平行)

図4 樹木を含む領域(含有率による比較)

図5 画像特徴距離

3.解析結果

　図2に、画面と平行に検出領域を抽出した

場合の規格化した画像特徴距離 d q を示す。

領域Ⅰについてはピークの部分で走行車両

が領域内を通過していることを確認してい

る。領域Ⅲにおいてもピークが確認できる

が、やや変動が見られる。領域Ⅱについては

dqのピークが明確ではなく、車両の通過がわ

かり難いが、これは領域内の樹木の影響と

考えられる。一方、図3は道路と平行に検出

領域を抽出した結果であるが、図2の結果と

顕著な違いは見られないことがわかる。図4

は、樹木の影響を検討するため、樹木を含有

する割合を変えて検出領域を抽出した例で、

図5にその場合の画像特徴距離を示す。同図

より、含有率が 50[%]程度であれば、dq の

ピークが明確であることが確認できる。

4.まとめ

　ミニドローンの映像から走行車両の追跡

を行う場合について、車両を検出する領域

の抽出方法を検討した結果、必ずしも道路

と平行に抽出する必要はなく、また、できる

だけ樹木を含まない様に抽出すれば良いこ

とを明らかにした。
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