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題 目 全天題画像道路地図登録および交差点における接近車両検出

近年，車両の運転支援の研究において，車両に搭載されたカメラにより， りの環境認識や

車の状態把握などの研究が注目されている．魚、眼カメラはその 180 震以上という広い画角から，少

ない台数のカメラで周囲の環境情報を獲得することができる．本論文では，車載魚抜カメラによる運

転支援を目指して研究を行い，以下の2つの呂標を達成する．

( 1 ) 全天周画像道路地図登録

一般的な道路地図で、は線を使って平面幾何形状で路線情報を表示しているが，人間の主な認識は現

地の視覚靖報である．従来のカーナピゲーションシステムではコンピュータグラブイツク（CG ）に

より作成された映像で現地の視覚情報を表現しているが， C G で現実感の高い仮想空間を生成するの

が困難である．一方，道路に沿って撮像された映像をそのままディジタル地図に登録すれば，人間に

より分かり易い道路地図を構築できると思われる．本論文では，全天周画像道路地図登録に関して以

下の 2 つの手法を提案する．

＠本論文では， 2つの魚、眼カメラを用いて全天馬画像を生成し，次に坂道などの路面状況から生ず

る全天周画像の傾きを慣性センサーを利用して補正を行い，最後に G P S  情報によりディ

ジタノレ地図に傾きを補正された全天馬画像を登録する．しかし，カメラからの映像や慣性セ

ンサーと GPS のデータをそれぞれ独立に記憶するためにそれらのデータを同期する必要がある．

以上の各センサーからのデータが同ーの車両の運動情報を反映するため，本論文では全天周画像

を構成する且つ共通領域が殆ど持たなし＼2つの魚、眼カメラの映像，慣性センサー及びGPS のデー

タの同期手法を提案する．

＠全天周画像を構成する 2 つの魚眼カメラの元画像には余分なデータを持つため，その魚、線画像デ

ータをそのまま記憶し転送するのは非効率である．本論文では冗長なデータをもたない測地ドー

ム構造を基づくコンパクトな二次元配列で表現する球面画像のフォーマットを提案する．さらに，

そのフォーマットを利用して，全天画像から高速で透視画像を生成することを実現する．

( 2 ) 交差点における接近車両検出

交差点における多くの交通事故は，運転者が側面から接近する車両に十分に注意を払わなかったた

めである．本論文では，自車体の前方に取り付けられている魚眼カメラを利用して，側面から接近す

る車両を高速かつ精確に検知する手法を提案する．この手法は，従来の運動履歴画像に比べ，

動情報が完全に保存されるうえ，ピットのシフト演算でより効率的に画像内の運動を解析できる．

本論文では 3 これらの提案手法の詳細を述べ，種々の実写画像に対する実験結果によりその有効

性を示す．


