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１．まえがき 

インドでは自動車の普及が急速に進行しており，

2002年から 2011年の 10年間で自動車の年間販売台

数は約 80万台から 400万台に増加している［１］．こ

のことから道路が混雑することが問題になっている．

これらの問題はナビゲーションシステムの導入によ

って混雑の軽減及び交通量の削減ができると考えら

れる．しかし，オートリキシャや車線を無視して走

行する自動車が存在するため既存のシステムを導入

することができない状況であることから，既存の方

法とは別の方法で交通量を検知するシステムが必要

である．これらの問題を解決するために現在日本と

インドの間でM2Smart Project［2］が発足している． 

本研究では，一定の方向に走っている自動車を検

出するという目的から定点カメラから得た動画を使

用した画像処理を行うこととしたが，動画の中で自

動車同士が重なり合って正しく検知できないという

課題が存在する． 

本稿では，画像処理で重なり合った物体を検知す

る手法について報告する． 

２．使用する画像処理フレームワーク 

本研究で作成するシステムでは自動車の交通量を検

知するため，リアルタイムな画像処理を行う必要があ

るという理由から YOLOv3［3］を使用することとする．

また，学習させる画像はインドの道路に設置された定

点カメラから撮影された画像を使用し，動画の中で設

定したラインを通過した自動車を交通量としてカウン

トすることとする． 

３．学習方法の提案 

学習させる画像は定点カメラから 2 秒毎に撮影した

画像である．それらの画像からオートリキシャの部分

のみを矩形でアノテーションを行った．この際に，矩

形でアノテーションを行う必要があるため，学習させ

る画像のオートリキシャに他の物体が重なっていた場

合，Figure1のようにアノテーションの中にオートリキ

シャ以外の物体が含まれてしまうことがある． 

このようなアノテーションの中に含まれた検知対象

以外の物体を学習してしまうことによって，学習した

画像と別の色や大きさの物体と検知対象が重なった場

合に正しく検知をすることが出来なくなると考えた． 

そこで，本研究では検知対象と他の物体が重なって

しまった部分は Figure2 のように重なり部分の画素値

をすべて 0 として学習しないようにすることによって

このような問題を解決できると考えた． 

同じ画像を使って，重なり部分がアノテーションの

中に含む場合と重なり部分を透過してアノテーション

の中に重なり部分を含まなようにした場合の 2 つの学

習データを作成して，それぞれを学習させた場合の検

出精度の差について考察する． 
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Figure1 Overlapped 

situation 

 

Figure2 Adapted data 
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