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研究成果の概要： 
画像の輝度変化に影響されず，個々の画像要素の属性（移動物体，背景，環境変化等）を判

断し，複数の移動物体の識別・追跡が可能な動体検知システムを開発することを目的とする．  
過去，独自に開発してきた単体の静止物体に対する識別フィルタである放射リーチフィルタ

や単体に移動する物体の識別手法を応用し，動画像中に複数存在する移動物体を個々に同時識

別し，かつ追跡する新たな処理技術の構築を行う． 
 
 
交付額 
                               （金額単位：円） 

 直接経費 間接経費 合 計 
２００７年度 2,200,000 660,000 2,860,000 

２００８年度 1,300,000 390,000 1,690,000 

  年度  

  年度  

  年度  

総 計 3,500,000 1,050,000 4,550,000 

 
 
研究分野：画像理解・制御工学 
科研費の分科・細目： 分科：情報学 細目：知覚情報処理・知能ロボティクス 
キーワード： 画像情報処理，画像追従処理 
 
１．研究開始当初の背景 

未知の環境下における不審侵入物の監視，

防災活動のための環境認識，更には高度道

路交通システムにおける車両計測や車両識

別等の研究分野において，既存の固定カメ

ラにより得られる時系列画像からある特定

の移動物体を識別し，かつ追跡を可能とす

る手法を構築することは重要な課題である．

時系列画像中の移動物体を追跡する際，画

像間の輝度変化，特に時間経過に伴う太陽

光等の外部光による画像中の輝度への影響，

更には移動物体自身が運動することで生じ

る物体の領域変化に伴う位置推定の難しさ

という様々な問題が生じる．これらの問題

を解決するため，従来から背景更新手法の

研究が盛んに執り行われているが，更新し

た背景画像がぼやけてしまうことがあり，

また画像の輝度変化に弱く必ずしも正確な

背景画像が作成されるとは限らない．その

ため，背景更新手法は背景更新後の移動物

体検出や追跡処理における精度を著しく低

下させ，動画像に対する移動物体識別・追



跡には不適合な処理手法である．これらの

ことを改善するために，新たな手法を考え

る必要性がある．そこで，輝度変化に強く

ロバストなフィルタである放射リーチフィ

ルタを応用し，かつ単体物体のおける識別

手法を発展させることにより，動画像中の

複数の移動物体を個々に識別し，かつ追跡

する手法の確立を行う． 
 
２．研究の目的 

固定カメラより得られる画像情報を基に，

画像の輝度変化に影響されず，時系列画像

要素の属性を判断し，複数の移動物体の識

別・追跡を同時に可能とする動体検知シス

テムを開発することが目的である．このと

き，単体の静止物体に対する識別フィルタ

である放射リーチフィルタ技術や単体に移

動する物体の識別手法を適用し，動画像中

に複数存在する移動物体を個々に同時識別

し，かつ追跡する新たな処理技術の構築す

る．まず，放射リーチフィルタは静止画像

中に存在する物体を背景から分離し抽出す

る際，各画素の放射リーチ情報に基づき，

画像の輝度変化にとらわれず，物体のみを

抽出することが可能である．この放射リー

チフィルタ手法を静止画像だけではなく，

動画像に応用し，画像処理の高速化を考慮

しながら複数の移動物体の同時識別・追跡

処理手法を研究開発する．この処理技術の

確立により，周囲の環境に影響を受けるこ

となく，様々な移動物体の高度な検知が可

能となる．特に，安全監視システム，防災

活動支援システム，高度道路交通システム

等の分野における適用が期待される． 
 
３．研究の方法 
(1) 移動物体の識別処理 

時系列画像中の移動物体を識別するため

に，放射リーチ情報から画像間における移動

物体の移動量を求め，その移動量をブロック

領域毎に比較することで複数の移動物体の

識別および遮蔽処理を行う． 

移動量は時系列画像間の各画素に対する

放射リーチ情報の残差絶対和を比較し，ベク

トル値として算出する．通常の時系列差分に

よる画像間のベクトル値を用いる手法より，

精度よく各画素に対する移動量を導くこと

が可能である．さらに，ある画素領域のブロ

ック毎にその得られた移動ベクトル値を比

較することで，各ベクトル値の大きさや向き

の相違によりそのブロック領域内に移動体

が含まれるかどうか識別することができ，複

数の移動体を分離することができる．このと

き，移動体の含まれないブロック領域のベク

トルは零ベクトルである．従って，ブロック

内で各画素に対する移動ベクトルのヒスト

グラムを作成し，ヒストグラムのピーク値が

複数個存在するならば，その数が移動体の総

数として考えられる．ただし，時系列画像間

のノイズや放射リーチ情報のセンシティブ

な影響により，ヒストグラム上においてピー

ク値は多数出現してしまう．このため，各ブ

ロックの移動ベクトル値にガウス関数によ

り重み付けを行い，各ブロックに対する重み

平均を算出する．その重み平均がある閾値以

上のとき，その移動ベクトルがブロック領域

内に存在する移動物体の移動ベクトルであ

ると定義する． 

 

(2) アルゴリズム処理の高速化 

各画素に対する放射リーチ情報を求める

際，対象画素の周辺情報の活用しながらリー

チ作成にかかる処理時間を減らし，処理速度

の高速化を行う．このとき，リーチ情報の保

存量が多くなるため，一括して全画素探索を

するのではなく，領域限定を行いながらリー

チ長を求める． 

 

(3) 移動物体の追跡処理 
検知された識別領域に対して，画像間にお

ける対象移動物体領域の移動ベクトルを算

出し，その移動ベクトルのヒストグラムを生

成する．このヒストグラムにおける最頻値を

逐次比較することで時系列画像間における

物体領域が同一物体であるか判定処理し，各

移動物体の同時追跡を行う．ただし，移動体

が複数存在することがヒストグラムより理

解される場合，すなわちピーク値が多く存在

する場合は，各移動物体に対してブロック領

域毎に膨張処理を施す．ブロック単位の膨張

処理を施すことで，移動物体周辺部の検出も

れの領域も検出することが可能となる．これ

により，得られた膨張処理後の移動物体の領

域に対し，移動ベクトル分の平行移動を行っ

た処理画像を作成し，この修正画像と次の時

系列画像を比較することで，各画像間におけ

る領域が同一の移動物体の領域か確認する． 
この処理を時系列的に繰り返すことによ

り，移動物体を個別に同時追跡する． 



 
４．研究成果 

(1) 移動物体の識別処理 

放射リーチ情報から画像間における移動

物体の移動量を求め，その移動量をブロッ

ク領域毎に比較することで複数の移動物体

の識別の開発を実施した．特に，放射リー

チ情報の残差絶対和を比較し，ベクトル値

として算出する．そして，通常の時系列差

分による画像間のベクトル値を用いる手法

より，精度よく各画素に対する移動量を導

くことを考慮した．さらに，ある画素領域

のブロック毎にその得られた移動ベクトル

値を比較することで，各ベクトル値の大き

さや向きの相違によりそのブロック領域内

に移動体が含まれるかどうか識別し，移動

体を分離することを可能とした． 

 

(2) アルゴリズム処理の高速化 

各画素に対する放射リーチ情報を求める

際，対象画素の周辺の情報を活用し，リー

チ作成にかかる処理時間の低減を目指した．

８方向のリーチ情報を４方向等に変更し，

演算時間の低減化をはかった．また，全画

素探索をするのではなく，画素領域限定を

行うことも考慮した． 

 

(3) 移動物体の追跡処理 
画像間における対象移動物体領域の移動

ベクトルを算出し，その移動ベクトルのヒス

トグラムを生成した．このヒストグラムにお

ける最頻値を逐次比較することで時系列画

像間における物体領域が同一物体であるか

判定処理し，複数の移動物体の同時追跡を行

った．このとき，時系列画像間の放射リーチ

画像を作成し，それより得られる移動ベクト

ルのヒストグラム上のピークを時系列保存

し，時系列画像上の移動物体の追跡を可能と

した．ただし，移動体が複数個存在すること

がヒストグラムよりわかる場合，すなわちピ

ーク値が多く存在する場合，各移動物体に対

してブロック領域毎に膨張処理を施し，移動

物体周辺部の検出もれの領域も検出した．こ

れにより，得られた膨張処理後の移動物体の

領域に対し，移動ベクトル分の平行移動を行

った処理画像を作成し，この修正画像と次の

時系列画像を比較することで，各画像間にお

ける領域が同一の移動物体の領域か確認す

る． 
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