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1.研究の背景と目的 

  近年,計算機等の技術・性能の向上が進み,超音波センサーや赤外線 

センサーと言ったセキュリティの技術にも大きな進歩が見られる. 

  しかしながら,超音波や赤外線のセンサーでは,進入物体が小動物や 

風であっても誤認識してしまう可能性があり,また,監視カメラでは人間が 

間接的に監視せざるを得ないので,長時間の負荷が掛かると考えられる. 

  本研究では,まだ監視カメラの自動化がなされておらず,盗難の被害も 

出ている駐輪場に注目し,カメラを利用し,駐輪場の管理・監視を自動化す 

る研究を行う. 

2.処理の流れ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

*1) ヒストグラムは,駐輪領域毎すべての画素の変化量を,エッジは上下 

に三分割したそれぞれの画素の変化量を見ている. 

*2) ヒストグラムの変化量が閾値を越え,且つエッジの変化量が三領域 

すべてが閾値を越えた時,進入として検知し,一定時間進入が保持された 

時,駐輪とする.また,駐輪中にこの条件を満たせば退出とする. 

そして,エッジの変化量が三領域のうち何れかが閾値を越えてない場合, 

違反駐輪として検知する. 

3.実験環境 

・ CPU IntelPentium4 3.2GHz 

・ RAM 1GB 

・ キャプチャー Matrox 社 MeteorⅡ 

・ 開発言語 Microsoft Visual C++ 6.0 

 

4.実験 

二輪の 2 台の進入,駐輪,退出と,1 台の 2 領域占有についての実験を 

行った. 

図 2 には,進入時の処理画面を示す. 

白線の検出 図 3 には,占有時の処理画面を示す. 

 

 

駐輪領域の設定

背景を取得 
図 2.進入処理画面 

 

検知開始 

 

 

5.まとめ 

駐輪場に何もない状態で駐輪領域の自動設定ができ、2 台の進入 

退出,駐輪,および 1 台の 2 領域の占有を検知することができた. 

今後は,白線がない駐輪場への対応と監視としての機能の追加を 

することで,より実用的なシステムとなるのではないかと考える. 

エッジとヒストグラムが 

共に条件を満たしているか？*1 

検知*2 

図 3.占有処理画面 
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図 1.処理の流れ 


