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１．はじめに 

国土交通省が実施する道路交通センサスは，近年安

価で新しい技術を積極的に導入する動きが見られる 1)．

一部の地点で用いられる機械計測機器（トラフィック

カウンター）は，可搬式の様々な機器が開発され，以

前より低コストで計測が行えるようになってきたが，

設置や撤去に交通規制が必要であったり，速度計測に

２台のセンサが必要となる点などが課題として挙げら

れる．そこで本研究では，これらの課題を解消する可

能性を秘めたセンサとして距離画像センサに注目し，

移動車両の通過速度を算出する手法を構築すると共に，

自動計測プログラムを開発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距離を画素ごと

に出力するというものである．本研究ではパナソニッ

ク電工株式会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．計測したデータはレンジ

（範囲）毎に色で視覚的に表現され，距離画像と同時

に反射強度のデータも同時に取得する．図－１に距離

画像センサ，図－２に測定原理，図－３に距離画像と

反射強度画像を示す． 

 

 

 

 

 

 

３．物体抽出処理 

 走行車両の通過速度を算出するにあたり，対象とな

る車両のみを抽出するために以下２つの処理を行った．

（１）乗算処理 

取得したデータには，図－３（左）のように測定環

境によって大きなノイズが含まれることがある．この

ノイズは計測時，距離データと同時に取得している反

射強度データ（図－３（右））を乗算することで消去で

きる．反射強度データは，LED 光が反射しない部分は，

値を 0 とし，反射した部分は値を 1 として乗算する． 

（２）レンジ設定 

 計測対象の車線における車両のみを抽出するために，

距離の範囲（レンジ）設定を行う．本研究では 1 車線

のみを対象とする．これにより対象車線外の車両を誤

検出することが防止できる．設定範囲外は黒く表現さ

れる．図－４に乗算処理後とレンジ設定後の画像を示

す． 

４．速度算出プログラムの構築 

 本研究で構築した走行車両の速度算出プログラムは

最低で２フレームの画像が必要となる．図－５に示す

ように，１画像内を３つに分割し，以下に示す処理を

図－２ 測定原理 
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図－１ 距離画像センサ 

図－３ 距離画像（左）と反射強度画像（右） 

図－４ 乗算処理後（左）とレンジ設定後（右） 
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行った．ゾーン A を車両の進入検出，ゾーン B を車両

の退出検出，ゾーン C を走行位置の特定に用いる． 

（１）通過時間取得 

 本処理は，ゾーン A・B 内の距離情報による度数分布

の変化で車両の有無を検出する．車両の進入が無い場

合，図－６の赤いグラフに示すように度数は変化しな

い．車両が進入し，図－６の青いグラフのように度数

が変化した時を車両通過と判断し，ゾーン A・B の時刻

差から，通過時間を算出した． 

（２）走行位置判定 

 ゾーンCの位置を車両側面が必ず通過する範囲とし，

ゾーン内の平均距離を用いて，車両の走行位置を判断

する．ゾーン内に車両が進入していない場合，平均距

離は０m に等しいが，車両が進入すると平均距離が変

化する．車両がゾーン内を最も大きく占めた際の平均

距離を走行位置（本センサからの水平距離）とした． 

（３）AB 間距離取得 

 （２）で取得した走行位置を基準とし，図－５に示

すゾーン A・B 間距離を取得する．車両の走行位置（距

離）毎に画像幅を算出する必要があるため，走行位置

毎に１m～10ｍまで，それぞれ 0.1m 刻みで計 100 通り

算出した．（２）で取得した値を算出した画像幅と照ら

し合わせ，それぞれの幅として採用した．画像幅は以

下の（１）式で算出した． 

       
 

   
               （１） 

L:AB 間距離，d：車両までの距離，a:水平画角（°） 

b:画像幅，160：水平画素数 

（４）通過速度算出 

 取得した距離 L を，通過時間で除することにより，

それぞれの通過速度が算出される． 

５．検証実験 

（１）実験概要 

 今回構築した速度算出プログラムの適用可能性を検

証するために船橋市習志野台 6 丁目中央通り（片側 1

車線）で実験を行った．本センサを車両側面に正対さ

せるように設置し，計測を行った．同時にスピードガ

ンによる車速を計測し，算出結果との比較を行った． 

（２）検証結果 

 図－７は速度算出誤差結果であり，横軸の数値はス

ピードガンで計測した値からどの程度結果が離れてい

たかを示す．通過車両台数 59 台中，検出した台数は 49

台であり，検出しなかった 10 台は全て反射率の低い黒

色の車両であった．速度誤差は±５km/h 以内が全体の

約半数を占め，±15km/h 以上は 14％となった．これは

車両検出のタイミングや画像幅の調整で改善できると

見込まれる． 

６．おわりに 

 今回速度算出プログラムを構築し，検証実験を行っ

た．本センサを使用した速度算出は可能であったが，

現状では改善点が多い．既知の問題が解消されれば，

実用化は可能であると考えられる．引き続き，問題点

の改善を図ると共に，車種の自動判別プログラムも構

築していく予定である． 
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図－７ 速度算出誤差 

0

10

20

30

40

50

60

±5 ±10 ±15 ±20 ±25 ±30 ±35

検
出
車
両
割
合
（
％
）

速度誤差（km/h）

実験場所：習志野台6丁目

計測時間：15：05～15：15

通過車両台数：59台

検出台数：49台

未検出台数：10台

0

50

100

150

200

250

300

350

400

450

500

0 5
0

1
0
0

1
5
0

2
0
0

2
5
0

3
0
0

3
5
0

4
0
0

4
5
0

5
0
0

5
5
0

6
0
0

6
5
0

7
0
0

7
5
0

8
0
0

8
5
0

9
0
0

9
5
0

1
0
0
0

度
数

センサからの距離（cm）

車両進入あり

車両進入なし

図－６ 度数分布の変化 

図－５ 検出ゾーン区分 
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