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1. はじめに 

蛇行など車両の危険運転を道路監視カメラ映像から自動

検出することが可能になれば，交通事故の減少に貢献でき

ると考えられる．危険運転検出には車両軌跡の解析が有効

である．そのために用いる道路監視カメラは図 1で示すよ

うに車線に正対して設置されていることが多い．この映像

中で車両は，その見かけの大きさを大きく変化していく．

見かけの大きさの変化がなければ，車両上の特徴点をオプ

ティカルフローベースで追跡することで車両の軌跡を求め

ることが可能となる． 

そこで本研究では，車線に対して正対して設置した道路

監視カメラ映像から車両領域を抽出して正規化しつつ，オ

プティカルフローを適用することで車両軌跡を推定する方

法を提案する．オプティカルフローには高速かつ追跡性能

が高い Lucas-Kanade法[1]を用いる．正規化により,オプ

ティカルフローを求める際に車両の見かけ上の大きさが一

定になるため対応がとりやすくなる． 

  

図 1  車両と監視カメラの位置による 

車両の見かけの大きさの変化 

2. 車両領域の正規化を用いた軌跡推定 

フレーム間差分処理により移動している車両領域を検出

する．車両の見かけの大きさの変化に合わせて車両領域を

拡大する必要がある．そのため，カメラに近い側の車両の

接地面の位置に応じて拡大率をカメラのレイアウトからあ

らかじめ求めて，車両領域を正規化する．  

 

 

正規化画像の解像度は映像中で車両の大きさが最大に観

測されるときの解像度を用いる．フレーム毎に得られた正

規化画像中の特徴点の対応をとることでオプティカルフロ

ーを求める． 

実際には，車両上に設定した基準点を追跡することで軌

跡を推定する． 

3. 実証実験 

道路監視カメラで撮影した映像を用いて，提案手法によ

る軌跡推定を行った結果を図 2 右に示す．映像の解像度は

640×480 画素であり，15fps で 15 秒撮影した．実測によ

る基準点の軌跡を正解軌跡として図 2 左に示す．映像では，

図 1 に示す乗用車がカメラに対向して蛇行しながら接近す

る．車両が画像の奥に現れて画像手前から去るまでの 6 秒

間を提案手法により処理した．推定された軌跡は正解軌跡

に十分近く，蛇行運転の特徴を捉えられていることが分か

る． 

 

図 2 実際の軌跡と提案手法により推定した軌跡との比較 
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