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５－１ はじめに 

 駐車時や発進時でのブレーキとアクセルのペダルの踏み間違いなどによる急発進や暴走による事故

は度々社会問題となっており，運転者の操作エラーによる人対車両の事故では 55%がペダルの踏み違

いとされる[1]。令和 3 年 11 月から新型車に対して衝突被害軽減ブレーキ(AEBS, Advanced Emergency 

Breaking System)の取り付けが義務化されているが[2]，このシステムの基準として，時速30km/hで5km/h

で歩く歩行者にぶつからないこととなっており，踏み間違いなどによる暴走などがこの条件に合致す

るとは限らない。さらに，この義務化はモデルチェンジ等を行った新型車が対象であり，まだ当分の

間，歩行者検知に対応していない古いシステムや，システム自体が搭載されていない車もしばらく走

り続けることとなる。従って，被害者となりやすい子供や障がい者，高齢者などの交通弱者が自らの

安全を確保できるシステムが望まれている。 

 

５－２ 全方位カメラ画像からの車両検出 

 本研究室で開発している危険検知システム

は，自身の周囲 360度を撮影する全方位カメラ

とその画像を処理するPCから成り，装着して

いる全方位カメラの画像を解析することで，装

着者自身に向かってくる車の存在などの危険

が生じた場合，それを装着者に知らせるシステ

ムとなっている。本システムでは，全方位カメ

ラの画像から車両を検出するとともに追跡す

ることで移動経路を計算し，全方位カメラの特

性を利用して，その移動情報から危険度を計算し，危険と判断した場合，装着者の携帯端末に知らせ

ることができる。提案システムは図 5-1のような全方位カメラ画像から車両を検出しようとしており，

その画像の歪みの影響を無視できず，それが車両検出の精度に影響することから，別のアプローチに

よる車両検出も重要となる。 

 本研究では，深層学習を用いた単眼奥行き推定を応用することで，車両の検出ミスを補うことを考

える。ここでは，図 5-2に示すような従来のエンコーダ・デコーダベースのモデル[3]とGANベースの

モデル[4]の 2 つのモデルを提案し，それぞれ精度を比較する。エンコーダ・デコーダベースのモデル

は，ResNet-50をベースとした 2段の構成となっており，前段で大域的な奥行情報の推定，後段で局所

的な構造の推定を行う。一方，GAN ベースのモデルでは，通常の Generator-Discriminator の 2 つのプ

レイヤーによるGANではなく，新たにRefinerを加え，3つのプレイヤーによるGANとなっている。 

 

図 5-1 全方位カメラ画像 

  

(a) エンコーダ・デコーダベースモデル (b) GANベースモデル 

図 5-2 提案する単眼深度推定モデル 
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５－３ 深度推定結果 

 図 5-3に深度推定の例を示す。一番上の段が入力画像，

2段目が真値，3段目がEigenらの手法[5]，4段目がエンコ

ーダ・デコーダベースの手法，5段目が GANベースの手法

であり，比べてみると，提案法はいずれも Eigenらの手法

に比べて，精度が高いことがわかる。特に，中央の列の例

の図書館のシーンでは，Eigenらの手法が両脇の机の奥行

を推定できていないのに対し，提案法ではいずれもほぼ正

しく推定できていることがわかる。またエンコーダ・デコ

ーダベースの手法に比べ，GANベースの手法の方が，詳細

部分での推定精度が高いことがわかる。また，図 5-4に，

道路シーンでの推定例を示す。見てわかる通り，右手前の

車両がほぼ正しく推定できていることがわかる。 

５－４ おわりに 

本稿では，交通弱者のための危険検知のシステムにおける車両の向き推定の精度向上を目的として，

全方位カメラ画像からの車両検出をサポートするために，深層学習を用いた単眼深度推定手法を提案

した。今後は全方位カメラ画像での深度推定の高精度化を目指す。 
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図 5-3 推定結果の例 
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図5-4 道路シーンでの例 
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