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1 はじめに

近年，交通環境において自車の正確な位置を推定する技

術が必要とされている．自車位置推定に用いられる普及型

GPSは測定誤差を持つため，推定精度が不十分である．そ

のため，より高精度の自車位置推定が必要となる．Pinkは

空撮画像と車載カメラ画像を照合することで自車位置を高

精度に推定する手法 [1]を提案している．この手法は各画

像に共通して写っている路面標示のような輝度の高い領域

の中心を特徴点として抽出し，2画像間の特徴点位置を照

合することで自車位置の推定を行っている．しかしながら，

路面標示の欠け・かすれなどによって抽出する特徴点の位

置に誤差が生じるため，推定精度が低下する．本発表では，

特徴点周辺の画像照合を行うことで特徴点抽出の誤差を低

減し，自車位置推定の高精度化を行う．

2 自車位置推定

図 1に自車位置推定の流れを示す．本発表では，車載カ

メラ画像は上空から俯瞰した画像に射影変換した画像を用

いる．まず各画像に対してしきい値処理を行い，輝度が高

い領域を抽出し，その中心位置を特徴点として用いる．次

に，各画像の特徴点間のユークリッド距離の和が最小とす

るように，空撮画像中における車載カメラ画像の位置・回

転角を求める．このとき，本発表では特徴点周辺での局所

画像を用いて画像照合を行い，類似度が最も高くなる位置

に特徴点の位置を補正する．最後に，推定した画像上の位

置を実世界の座標に変換することで自車位置を得る．

3 実験結果

自車位置推定実験を 10地点で行った．本実験では，自車

を中心とした半径 30 m以内の空撮画像を車載カメラ画像

との照合範囲として用いた．実験の結果，推定誤差は平均

1.3 m程度であった．これは，普及型GPSの計測誤差に比

べて良好な結果である．また，提案手法を用いたことで平

Fig. 1: Ego-lacalization process

均 0.1m程度の精度向上が見られた．これは，画像照合に

より路面標示の形状の欠けなどに頑健になったためである

と考えられる．しかしながら，区画線などの類似した局所

画像が特徴点周辺に存在する場合，推定精度が低下するこ

とがあった．

4 まとめ

本発表では，車載カメラ画像と空撮画像を照合による自

車位置推定を行った．この時，特徴点周辺の画像照合を行

うことによる推定精度の向上を確認した．今後の課題とし

て，画像照合の際に問題となった区画線などへの対処法，撮

影環境の変化に対して頑健な特徴点抽出手法の検討などが

挙げられる．
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