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１．はじめに 

国土交通省が行っている全国道路・街路交通情勢調

査では，一部でトラフィックカウンターが用いられて

いる．その種類は簡易型と常設型があるが，前者は設

置と撤去の際に交通規制が必要となるため人件費がか

かり，後者は非常に高価であるため，すべての調査地

点に設置することは現実的ではない 1)． 

そこでトラフィックカウンターに代わり得るセンサ

として距離画像センサに注目し，実用化への検討を行

なった．先行研究では距離画像センサの計測限界距離

の把握と色による測距誤差の比較を行った 2）． 

本研究ではこの距離画像センサを様々な環境下で計

測し，距離別の測距精度を把握することと，車種判別

を行うために移動体の速度，車長の算出精度を求めて，

計測特性を明らかにすることを目的とする． 

 

２．距離画像センサ 

距離画像センサとは，リアルタイムに形状と距離を

計測して動画として出力する装置である．測定原理は

センサから照射した光が，反射して返ってくる到達時

間を計測し，画像情報を重ねることで対象の画像と対

象までの距離を画素ごとに出力する．本研究では

Panasonic 社製距離画像センサ（D－IMager）を使用す

る．本センサは，縦 120×横 160 の画素で構成された距

離画像を，12Hz で出力する．図－１に測定原理，写真

－１に機器使用例を示す． 

 

 

 

 

 

 

 

 

３．距離画像センサによる基礎実験 

３．距離画像センサによる基礎実験 

（１）実験概要 

 実験目的はセンサから対象物までの距離に応じて，

距離測定精度がどのように変化するか，屋内と屋外と

の距離測定精度の違いを求めることである． 

距離画像センサから対象物までの距離を３m～10m

で各１m 毎に設定し，各距離でセンサに正対させるよ

うに対象物を設置し，それぞれ２回ずつ計測を行った．

対象物はホワイトボードを使用し，屋内および屋外で

同じ計測を行った． 

 取得したデータから RMS 値を算出し，測定精度のバ

ラつきを検証した．写真－１に実験状況（機器使用例）

を示す． 

（２）実験結果 

屋内と屋外で RMS 値の比較結果を図－２に示す．ま

ず，屋内計測での RMS 値は距離によって若干バラつき

はあったものの，距離に比例して大きな変動はなかっ

た．屋外計測では距離に比例して RMS 値が大きく上昇

した．特に３m，４ｍに比べ５m 以降は RMS 値が大き

く増大した．以上の結果から，屋内では，距離に関係

なく安定した計測が可能であった．屋外では３m，４m

までが安定して計測が行える距離であることが判明し

た． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
写真－１ 機器使用例 図－１ 測定原理 
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図－２ 屋内と屋外で距離測定精度比較 
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４．距離画像センサによる走行実験 

（１）実験概要 

 実験目的はセンサから対象物までの距離と走行速度

をそれぞれ設定して移動車両の検知を行い，計測した

データから速度と車長を算出することである． 

 写真－２に実験状況を示す．センサの計測ライン上

に交差させるように３m～７m の距離上を自動車，二輪

車に通過（20km/h，40km/h，50km/h，60km/h）させ計

測を行い，取得したデータから速度と車長を算出した． 

 速度算出方法は図－３に示すように，１連の動画の

中で，１番最初に対象物の先端が進入した瞬間（t0）と，

先端が画像から通過しきった瞬間（t1）の画素数を記録

し，記録した２点間のラインの距離を算出し，有した

秒数（フレーム数×１/12）で除することにより通過物体

の速度を算出した．車長算出方法は設定した１ライン

（t1）に対象物の先端がかかり，完全に通過するまでの

秒数を記録し，算出した速度に通過時間をかけ，通過

物体の車長を算出した． 

 

 

 

 

 

 

 

 

（２）実験結果 

 速度算出結果の評価は，計測時，同時に取得してい

た GPS データから算出した速度と比較した．図－４に

自動車と二輪車の速度算出結果を示す．自動車と二輪

車共に，対象物までの距離が大きくなるほど速度誤差

が小さくなり，６m で最も精度が良かった．しかし二

輪車の場合，車両面積が自動車ほどないため，残像が

多く現れてしまい全体像の判別はしにくかった．距離

が大きくなるほど精度がよかった理由として，距離が

大きくなるほど画角が広がり，対象物が通過するまで

の時間が長く取れたことが考えられる． 

図－５に自動車の算出車長の結果を示す．すべての

結果は真値より小さく算出された．計算に用いる通過

時間が１/12 秒（１フレーム）毎であることが影響して

いると考えられる． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

５．おわりに 

基礎実験の結果から屋外では屋内に比べ，計測誤差

が大きく，しかも距離に比例して誤差が増大すること

が確認できた．一方，走行実験の結果から，速度と車

長は画角の関係上，センサからの距離が大きい方が実

測値に近い値で算出できることがわかった． 

以上の結果から距離画像センサを速度計測と車種判

別に用いる場合，対象物との距離を５m，６m 程度に取

ることが最適であることが明らかになった． 

今後は，車両の境界部を自動判別する手法を検討し，

動画で速度計測と車種判別を行うための研究を予定し

ている． 
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写真－２ 実験状況 図－３ 速度・車長算出方法 

図－４ 自動車と二輪車の速度算出結果 

図－５ 自動車の各距離別車長算出例 
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