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1 はじめに 

交通事故の防止において,運転手の補助システムの開発

は重要である.本研究では交通事故の最多の発生場所が信

号交差点である事から信号の認識について着目する. 

信号認識の手法としては動画像から色情報を用いて信

号を認識する方法があるが,これを用いた先行研究[1]で

は昼間における特定の環境のみの信号にしか対応できず,

動画像のブレや信号の点滅に対応できない問題点がある.

そこで本研究ではさまざまな環境における信号の認識と

追跡を行う手法について考える. 

 

2 システム概要 

 本研究では走行中の車内から撮影した動画像を対象と

し,C言語と OpenCVライブラリを用いてシステムを構築し

た. 実際に,動画像内の信号認識は以下の手順で行う. 

1. １フレーム取り出し色要素を用いて信号候補領域選定 

2. 候補領域の輪郭情報から面積と円形度を求め信号認識 

3. 認識した信号領域から色相ヒストグラムを作成し追跡 

4. 信号領域から再探索範囲を指定する 

 

 色要素を用いて信号を判断する部分では,取り出した像

を HSV 空間に変換してから信号候補領域を抜き出す. HSV

表色系は H（色相）要素により大まかな色合いを決めるこ

とができ,一般的に扱われる RGB 表色系よりも環境による

色変化に強い.本研究では様々な環境における交通信号の

静止画から各信号の HSV 要素を調べ,信号候補領域とみな

す値を表 1のように設定する. 

表 1 各信号色における候補領域の設定数値 

 H 値 S 値 V 値 

青色 65<H<95 60<S 

50<V 黄色 10<H<30 
100<S 

赤色 1<H<10,160<H<180 

 

 信号の点灯部分は円形である事から,色要素によって抜

き出した信号候補領域から輪郭情報を取得し,円形度を用

いて信号領域を決定する.円形度は領域の面積をＳ,周囲

長をＬ,円周率をπとおくと次式で求めることができる. 

円形度 ＝ ４πＳ/Ｌ２  

本研究では信号と判断する領域の円形度を 6.0～1.0 の

範囲とし,面積の一番大きいものを信号領域と判断する. 

以下の図 2 は実際に信号の画像を色要素によって抜き

出し（赤信号要素：赤 青信号要素：青 黄信号要素：緑）,

円形度と面積によって信号領域を判断したものである. 

 

  

 

 

(a)元画像   (b)候補領域  (c)信号領域の判断 

図 2 信号領域の探索結果 

信号部分を認識した後は CamShift 法[2]を用いた物体追

跡を使って信号を追跡する.これは追跡する領域の色相ヒ

ストグラムを作成し,次のフレームの色相分布画像と比較

する物体追跡方法である.この手法で信号領域を追跡し,

領域範囲が小さくなった時を信号が切り替わったと判断

し次の信号を再び色要素により探索する.その際に追跡し

ていた信号領域の位置から各方向に向かって信号領域の

半径の 4倍をした範囲を新たな探索範囲とする. 

さらに再探索時にフレームを 20 枚飛ばす処理により、

点滅によっての追跡失敗した際の再探索を可能にする. 

 

3 実験 

本研究では信号のおかれる環境を大きく 3 つに分類し,

それぞれの環境に置ける各信号の動画像を各項目 10 ずつ

用意し実験した.表 3 はそれぞれ信号を認識し追跡できた

確率を表にまとめたものである. また青空状態について

は比較手法として先行研究[1]の結果も合わせて表す。 

表 3 各信号色と環境における信号認識数 

 青空 曇り空 夕方・夜間 比較手法 

青色→黄色 0.6 0.6 0.2 0.3 

黄色→赤色 0.6 0.5 0.1 0.4 

赤色→青色 0.8 0.7 0.3 0.7 

 

 さらに,先行研究では追跡できなかった LED信号の点滅

においての本研究の追跡結果を図 4に記す. 

(a)信号点滅前   (b)信号点滅中  (c)信号点滅後 

図 4 各信号色と環境における信号認識数 

追跡範囲を水色の円で表示している.信号が点滅し信号

部分が失われても再探索により信号を追跡している. 

 

4 まとめ 

今回の実験では,青空状態,曇り空での信号認識および

追跡,また信号の切り替わりの認識に関しては高い確率で

成功した.また,点滅,動画像におけるブレ等があっても追

跡を続けることが出来た.ただし,夕方や夜間における信

号は殆ど認識することが出来なかった.これは色飽和によ

って信号の色情報が失われてしまうせいであると考える.

また,プログラムの処理速度は先行研究と差がでなかった

為,より高速に処理するためにも改善が必要となる.  
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