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1. 研究の背景と方針
画像認識分野において動画像中から特定の対象を

認識・追跡することはビデオ監視システムへの応用

やロボット視覚を構成するための基本要素であり，

またコンピュータビジョン研究においても重要な技

術の１つである．

一般的にマルチテンプレートマッチングでは設定

すべきパラメータが多く，汎用性が損なわれるとい

う問題がある．そこで本研究では，

� 追跡に有効だと思われるテンプレート画像の
選択・学習

� 人物状態の推定によるテンプレート画像の更
新制御や人物状態の認識

� カルマンフィルタによるテンプレート移動予
測を利用した探索範囲制御

を組み入れることにより，上記の課題に対処すると

ともにアドホックはパラメータ設定を極力排除した

追跡手法を提案する．

2. 処理の流れ 
本提案手法の流れを図 1に示す 

図 1 全体の処理の流れ 

2.1 選択式テンプレート画像の学習
追跡に用いるテンプレート画像は非拘束状態で自

動学習する．ある決められた領域の間を人物が通過

したときに移動後の姿勢変化が比較的少なく安定に

追跡できると思われる胴体領域を取り出し，さらに

その中で差異のできるだけ大きい部分を選択しテン

プレート画像とする．テンプレート画像は合計 8 個

学習する．

2.2 テンプレートマッチング
1 つ前のフレームからカルマンフィルタによって
求められた一期先テンプレート位置を探索範囲の中

心としてテンプレートマッチングを行い，人物位置

を求める．また評価指標として相関関数を用いる．

2.3 人物状態の推定
追跡中に起こりうる人物の状態を 5 つに分類する

ことにより，人物の状態認識やテンプレート画像の

更新制御，さらに遮蔽状態における探索範囲の拡大

化を行う．各状態の分類には個々のテンプレートの

挙動や入力画像とテンプレート画像との明度差分の

結果を用いる．

推定される 5つの人物の状態を表 2 に定義と共に

示す．人物の一部分にオクルージョンが発生する状

態を「部分的遮蔽」，人物が環境物などによって完全

に遮蔽される状態を「完全遮蔽」とする．また，人

物が追跡中に立ち止まる状態を「立ち止まり静止」，

人物が室内にある椅子に着席した状態を「着席」と

する．更に，これらのどれにも属さない状態を「移

動中」とする．

表 2 各人物状態の定義

テンプレート間距離和とは全てのテンプレートの重

心と個々のテンプレートとの間の距離の総和である．

デッドテンプレートとはテンプレートマッチングに

おける明度差分の結果，差分が基準値以上となりマ

ッチングで利用する価値がないと判断されたテンプ

レートである．

2.4 探索範囲の制御
テンプレートマッチングにおける探索範囲を状況

に応じて変化させ，追跡精度と処理速度の両方の向

上を図る．人物状態が「部分的遮蔽」や「完全遮蔽」

の状態においてデッドテンプレートが発生した場合，

探索範囲を一時的に拡大させる．こうすることでい

ち早く人物領域にマッチングを復帰させることがで

き，不安定な時間を短縮することができる．

テンプレート同士が重なったり離れ過ぎたりする

と追跡が安定に行えないため，テンプレートの移動

に制約を設けテンプレート学習時の配列をできるだ

け保ちながら追跡を行えるよう制御する．

テンプレート

の移動量

テンプレート間
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デッドテンプ

レートの数

移動中
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がある
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立ち止まり

静止
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着席 移動量 0 基準値②以下 0



図 3 追跡中における処理結果
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