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1. はじめに 

画像処理を用いた交通流計測の研究は数多く行わ

れており，一部実用化もされている．実際に交通運

用・制御方策を行うために車両の挙動を分析する際

には，道路面上での車両の位置情報（道路を真上か

ら見た際の車両領域）が必要である．しかし従来の

システムは車両の正確な位置情報までは求めておら

ず，車両軌跡を求めている場合であっても，各フレ

ームで抽出した撮影画像上での車両領域の重心を線

で結ぶなどしたもの[1][2]であり，正確な車両位置を

表したものであるとは言えない．そこで本稿では，

道路上に固定されたカメラの画像から変換された鳥

瞰画像を用いて，車両の位置を検出する手法を提案

する．また鳥瞰画像を用いることで撮影条件が異な

る画像間でも，軌跡を定量的に比較することが可能

となる[3]． 

 

2. 鳥瞰画像の作成手法 

鳥瞰画像とは，道路を真上から見下ろした画像で

あり，撮影画像を道路面上に逆透視投影することで

作成することができる．鳥瞰画像上での車両の伸び

を求める上で，カメラ中心の三次元座標を求める必

要があるため，射影変換式を次のようにした． 
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      はサイズ           の撮影画像上の点の

画像座標であり，       はその点の三次元座標であ

る．7 点以上の点の画像座標と三次元座標を式(1)に

代入することで，射影変換式の 13個のパラメータ   

         の値を求めた．今回，撮影画像上の点

の三次元座標はトータルステーションを用いて計測

を行った． 

 三次元座標とカメラ座標          の関係式は，

式(2)のようにアフィン変換の式で表される． 

                  

(2)                   

                     

 パラメータ           の値を用いて求めた

                  となる       がカメラ中心の

三次元座標となる． 

 

3. 車両位置の検出 

 図 1 のように，逆透視投影によって作成される鳥

瞰画像上での車両領域（図 1 赤実線部分）は，実際

の車両領域（図 1 青実線部分）に比べて大きくなる．

鳥瞰画像上での車両領域を表すと，図 2 のようにな

る．  

 

 

図 1 逆透視投影による車両領域の拡大 

 

 

図 2 鳥瞰画像上での車両領域
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 鳥 瞰画像下側の車両端（図 2 の        

             部分）を検出することで，求めた

カメラ中心    の鳥瞰画像座標           から，鳥

瞰画像上の車両領域を推定することができる（式

(3)）． 
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 ただし今回、車両の大きさを一定（全高を ，全長

を             ）としている． 

 撮影画像を鳥瞰画像に変換した上で背景差分法を

用いて車両領域の抽出を行い，図 2 のような鳥瞰画

像上での車両領域の特性を考慮することで，車両位

置の検出を行った． 

 車両位置の検出結果は図 3 のようになる．今回，

縦方向の交通流画像（54 フレーム）を対象として，

精度検証を行った結果，適合率 0.88，再現率 0.97，F

値 0.92 と高い値を示し，本研究の有効性が確認され

た．  

 

 

図 3 車両位置検出結果例（赤枠が検出結果） 

 

 

図 4 車両位置検出失敗例 

しかし，今回車両の大きさを普通乗用車サイズに

設定していたため，大型車両が存在する場合は誤検

出が発生した（図 4の左側中央）．また，オクルージ

ョンによって，車両端を検出できなかった場合は車

両の検出が行われなかった（図 4の左下の車両）． 

 

4. おわりに 

 本研究では，撮影画像からカメラ中心の三次元座

標を求め，鳥瞰画像上の車両領域の特性を考慮する

ことで，高精度に車両位置の検出を行うことができ

た． 

 今後の課題としては，大型車両やオクルージョン

が発生している車両，また車両の向きが鳥瞰画像に

対して斜めになっている車両への対応などが挙げら

れる．  
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