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【ＦＩ】
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   Ｇ０６Ｔ  17/40    　　　Ｆ
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【手続補正書】
【提出日】平成24年5月7日(2012.5.7)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　複数のカメラによるステレオ画像処理手段と、
　前記複数カメラの複数フレームからフレーム差分処理を行うフレーム差分抽出手段と、
　基準となる背景画像と現在の画像との差分を抽出する背景差分抽出手段と、
　前記フレーム差分抽出手段の結果および前記ステレオ画像処理手段の結果の論理和の結
果と前記背景差分抽出手段の結果との論理積を車両特徴画像とする車両特徴画像作成手段
とを備えた車両検出装置。
【請求項２】
　複数のカメラによるステレオ画像処理により高さを算出する高さ算出手段と、
　前記複数のカメラの複数フレームからフレーム差分処理を行うフレーム差分手段と、
　基準となる背景画像と現在の画像との差分を抽出する背景差分手段と、
　前記フレーム差分手段によって作成されたフレーム差分画像および前記高さ算出手段に
よって作成された高さ算出画像の論理和の結果画像と前記背景差分手段によって作成され
た背景差分画像との論理積を車両特徴画像とする車両特徴画像作成手段とを備えた車両検
出装置。
【請求項３】
　前記フレーム差分２値化画像に対して、図形成分の境界にある画素の値を全て背景成分
の画素の値に変換して１画素分縮める収縮処理手段と、
　図形成分の境界にある画素の値を全て図形成分の画素の値に変換して１画素分膨らませ
る膨張処理手段と、
　を備えた請求項１または２記載の車両検出装置。
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【請求項４】
　前記高さ算出２値化画像に対して、図形成分の境界にある画素の値を全て背景成分の画
素の値に変換して１画素分縮める収縮処理手段と、
　図形成分の境界にある画素の値を全て図形成分の画素の値に変換して１画素分膨らませ
る膨張処理手段と、
　を備えた請求項１または２記載の車両検出装置。
【請求項５】
　前記車両特徴画像作成手段が前記フレーム差分２値化画像と前記高さ算出２値化画像と
の論理和演算処理を行い、更にその結果と前記背景差分２値化画像との論理積演算処理を
行うことにより車両特徴画像を作成する際において、交通量計測手段が通常流と渋滞流と
を判断し、渋滞流と判断された場合は前記車両特徴画像作成手段がフレーム差分２値化画
像と前記高さ算出２値化画像との論理和演算処理を行い、その結果と前記背景差分２値化
画像との論理積演算処理を行わないで車両特徴画像を作成することを特徴とする請求項１
から４に記載の車両検出装置。
【請求項６】
　前記車両特徴画像作成手段が前記フレーム差分２値化画像と前記高さ算出２値化画像と
の論理和演算処理を行い、更にその結果と前記背景差分２値化画像との論理積演算処理を
行うことにより車両特徴画像を作成する際において、交通量計測手段が停止車両を検出し
た場合は前記車両特徴画像作成手段がフレーム差分２値化画像と前記高さ算出２値化画像
との論理和演算処理を行い、その結果と前記背景差分２値化画像との論理積演算処理を行
わないで車両特徴画像を作成することを特徴とする請求項１から４に記載の車両検出装置
。
【請求項７】
　基準画像と前記カメラの画像とを比較して画像の光軸ずれ量を算出し、前記高さ算出２
値化手段の算出を補正する光軸ずれ補正手段を備えた請求項１から６に記載の車両検出装
置。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００２
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００２】
　従来、画像処理による車両検出装置においては、１台のカメラの画像を処理して車両を
検出し、台数、速度計測を行っていた。この「単眼画像処理による車両検出装置」では、
画像の時間的、空間的輝度変化で車両を検出しているため、走行車両以外による輝度変化
（たとえば夜間のヘッドライトの道路面反射、日差しや照明による影等）に対して誤検出
を起こすという課題や、車両が長時間停止した際に車両が検出できなくなるという課題が
あった。そこで近年、この課題を解決するために、２台のカメラの画像を処理して車両を
検出し、台数、速度計測を行う「ステレオ画像処理による車両検出装置」が開発された（
特許文献１の図１、図２及び［００２４］段～［００２６］段参照）。
　次に、ステレオ画像方式の原理を説明する。
　図１６は、ステレオ画像方式の原理を示す図である。図１６において、左カメラ１、右
カメラ２は平行に配置されている。このとき、光軸６，７は平行に配置される。左カメラ
１の画像は画像４のように撮像され、右カメラ２の画像は画像５のように撮像されるので
、両者の画像から得られる「視差」をもとに対象物までの距離を計算することができる。
　すなわち、対象物までの距離を「Ｄ」、カメラ１、２間の距離を「Ｂ」、カメラ１，２
の焦点距離を「ｆ」、視差を「Ｐ」とすると、
　　　　　Ｄ＝（Ｂ×ｆ）／Ｐ
の計算式で対象物までの距離を求めることができる。
このように、ステレオ画像方式の車両検出装置を用いることにより、走行車両以外による
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輝度変化に対して誤検出を起こすことや、車両が長時間停止して車両を見失うことなく車
両を検出し、台数、速度計測を行うことが可能となる。
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００８
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００８】
　本発明は上記課題を解決するものであり、２台のカメラによるステレオ画像処理手段と
、前記カメラの１台分の複数フレームからフレーム差分処理を行うフレーム差分抽出手段
と、基準となる背景画像と現在の画像との差分を抽出する背景差分抽出手段と、前記フレ
ーム差分抽出手段の結果および前記ステレオ画像処理手段の結果の論理和の結果と前記背
景差分抽出手段の結果との論理積を車両特徴画像とする車両特徴画像作成手段とを備えた
ことを特徴とする構成としたものである。
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