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図1 フレームナンバ q = 0 における領域 A, B, C, D の画像

1.はじめに

　交差点付近での事故は、道路の形状別分

類で約半数近くを占める。交差点内の走行

車両を追跡できれば、あおり運転やながら

運転等の危険な運転を察知でき、交通事故

の防止や軽減が期待できる。交差点上空を

ドローンで撮影すれば比較的容易に車両を

検出できると思われるが、航空法により、道

路上の飛行は禁止されている。著者らは、安

全な空域で道路を撮影した動画像をフラク

タル解析することで車両を検出する手法に

ついて既に報告している[1],[2]。本研究では

その応用として、交差点内における二車線

上の車両が直進あるいは右左折をする場合

の検出について検討する。

2.解析方法

　図 1 は、ミニドローンで撮影した映像

(1920×1080[Pixel])から作成した静止画で

ある。交差点の東西(画面の上下方向)に延

びる道路は右折レーンを持つが、南北(画面

の左右方向)の道路は片側一車線のみであ

る。俯瞰した画像の中央付近は直進や右左

折で車両の重なりが多く、動きを分離する

のが困難であるため、交差点の入口と出口

付近に検出領域A～Dを設け、添字は車の進

行方向順とする。各領域は画面のパースを

考慮した 4角形とし、直進と右左折の両方に

対応できる位置と形状を選んだ。また、各領域

の画像は射影変換で同寸の正方形画像に変形

し、フラクタル解析で画像特徴距離 dq
[3]，[4]
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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。
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(b) 右折

(a) 左折

図2 画像特徴距離 dq(進行方向：東)
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(c) 直進
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3.解析結果

　図2は、車両が東の方向に進む場合の画像

特徴距離dqを示す。車両が走行すると、以下

の様に各領域を通過すると予想される。

　左折：A1 → D2

　右折：A1 → C2

　直進：A1 → A2

同図(a)及び(b)の結果から、左折と右折で

は出口側の画像特徴距離のピークが異なる

タイミングで生じており、右左折について

は区別できる可能性がある。一方、同図(c)

は車両が直進する場合の結果である。この

場合、出口側の画像特徴距離がピークを示

さない場合は直進ではなく右左折と推測さ

れるため、直進との区別は可能と思われる。

４ . まとめ

　交差点の出入り口付近に4角形の領域を考

え、フラクタル解析から画像特徴距離を求

めることで、交差点内の車両の動きを追跡

できるか検討した結果、右左折と直進を区別

できる可能性のある事がわかった。

を求めて車両を検出する。即ち、先ず動画像

からフレームごとの静止画を作成し、全領

域に車両が入っていない静止画を便宜上フ

レームナンバ q=0 の画像とする。次に、q=0

の画像とq≧1以降の画像との画像特徴距離

dq を領域ごとに求める。ここでは二つの画

像が同一ならば dq=0 となり、画像の違いが

大きいほど dq が増加するという性質を利用

して車両を検出する。二つの画像のフラクタ

ルシーケンスをそれぞれ S={s 0,s 1,…,s M-1},

T={t0, t1, …, tM-1} とすると、dq は次式となる。
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