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１．はじめに  

NEXCO 東日本東北支社管内では，オブジェクト検知 AI

アプリケーションを用いた高速道路入口部の誤侵入対策を

試行している．試行運用の結果，歩行者・自転車の検知精度

は高く，運用に問題がない結果が得られた（図-1）．一方で，

本システムでは，歩行者・自転車と同様に進入が禁止されて

いる原動機付自転車の検知は難しく，別途検知する仕組みが

必要となった．本報告では，新たに構築した原動機付自転車

判定システムについて報告する． 

２．オブジェクト検知 AI アプリケーションの概要 

オブジェクト検知 AI アプリケーションは，歩行者・自転

車の検知に必要な動画撮影を行うオブジェクト検知用カメ

ラ，撮影された動画からリアルタイムで検知・判定を行うエ

ッジコンピュータ，進入禁止表示及び回転灯により注意喚起

を行う簡易 LED 情報板から構成される（図-2）．オブジェク

ト検知は，撮影された動画内の物体境界を検出し，大きさや

特長等の要素から人や自転車を AI により判定する．しかし，

形状の特長等が類似する原動機付自転車と，排気量 125cc を

超える自動二輪車（以下「自動二輪車」という）の区分がオブジェクト検知では困難なため，新たにナンバー

プレート検知用カメラを設置し，ナンバープレートの特長からこれらを判定することとした． 

３．ナンバープレートの特長と判定フロー 

ナンバープレートを 4 つの特長に分類した（図-3）．こ

の特長から，原動機付自転車を「hxg，csb，std」，自動二

輪車を「big」の計 4 クラスに分類し，ニューラルネット

ワークにより学習を行った． 

判定フローは，撮影された動画から，1 次推論の物体検

出により自動二輪車のナンバープレートの位置を検出

し，2 次推論の画像分類によりナンバープレートの特長

から，原動機付自転車の判定を行うこととした（図-4）． 

 

 

 

 

 キーワード 誤侵入，ナンバープレート検知，オブジェクト検知，人，自転車，自動二輪車 

 連絡先 〒980-0013 宮城県仙台市青葉区花京院 2-1-65 いちご花京院ビル 14F ㈱ﾈｸｽｺ・ｴﾝｼﾞﾆｱﾘﾝｸﾞ東北 TEL022-713-7291 

図-1 検知例 

図-2 検知・警報システム構成 

図-3 ナンバープレートの特長 

図-4 ナンバープレートの判定フロー 

区分 特長

　判定名称：hxg
　形状：六角形
　背景：白色、黄色、桃色、青色
　ひらがな：下段左
　ハイフン：なし

　判定名称：csb
　形状：四角形
　背景：白色、黄色、桃色、青色
　ひらがな：下段左
　　ハイフン：なし

　判定名称：std
　形状：四角形
　背景：白色、黄色、桃色、青色
　ひらがな：下段左
　　ハイフン：あり

　判定名称：big
　文字色：緑色、白色
　背景：緑色、白色
　ひらがな：上段右
　　ハイフン：あり

ナンバープレートイメージ

原動機付自転車
（～125cc）

自動二輪車
（126㏄～）
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４．試行運用結果 

（１）試行当初（令和 3 年 12 月～令和 4 年 6 月） 

 試行当初は，1 次推論の物体検出精度が低く，車両などを自動二輪車と検出する等 10 件/日以上の誤検出が

発生しており，精度確認が困難な状況であった．これは，物体検出の学習サンプルが不足していたことが影響

していると推察されたことから，追加学習により，検出モデル更新等を行うこととした．また，2 次推論の画

像分類結果は，原動機付自転車と正しく判定（以下「正判定」という）したケースが見られた（図-5）一方で，

自動二輪車を原動機付自転車とクラス分類を誤った判定（以下「誤判定」という）が見られた（図-6）．さらに

誤判定の中には，原動機付自転車を自動二輪車と判定するケースが見られた．これは，見逃し判定であり，高

速道路の誤侵入対策としては不完全であることから，上記のモデル更新に合わせて，ナンバープレートの学習

サンプルを増やし，追加学習による精度向上を図ることとした． 

（２）追加学習後（令和 4 年 7 月～10 月） 

 1 次推論の物体検出精度では，車両の誤検出及び検出の見逃しはなく，検出精度向上が見られた．また，2

次推論の画像分類では，23 件（1.4%）の誤判定が見られたが，正判定は 1615 件（98.6%）であり，画像分類

精度は良好であった（図-7）．正判定では，自動二輪車を正しく判定した割合が大半を占めた一方，原動機付

自転車の立入を 3 件検知した（図-8）．また，誤判定は，全て自動二輪車を原動機付自転車と判定したケース

であり，原動機付自転車を見逃すケースは発生しなかった（図-9）． 

 

５．まとめ 

 試行運用の結果，設置当初は二輪車以外を検出するケースや，自動二輪車を原動機付自転車として判定する

ケース等の誤判定が見られた．追加学習後は，運用結果に対する課題の整理・改善を行うことで，物体検知お

よび画像分類の精度向上が見られた．また，当システムの運用により，原動機付自転車における高速道路への

進入実態を把握することができた．しかし，未だ自動二輪車を原動機付自転車と誤判定する事象が発生してい

ることから，今後の運用においても，課題に対する改善を重ね，更なる精度向上に取り組んでいく所存である． 

図-7 追加学習後の運用結果 図-8 正判定の内訳 図-9 誤判定の内訳 

図-5 正検知の例 図-6 誤検知の例 
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