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交差点の交通量調査における車両軌跡補完と
カウンターライン最適化に関する実装と評価

• 自動交通量調査システムは、MOT(Multi-
Object Tracking)とカウンターラインを
用いた手法が用いられている

図1 交差点での自動交通量調査の測定例

交差点における自動交通量調査システムの
精度向上

• 評価にはMAPEを用いる
• 加重平均精度は 0.517 から 0.982 に向上した

• 計測者によってカウンターラインが変わり、
精度が変化する場合があるためカウンターラ
イン最適化1)で対応する

• オクルージョンによって正確な計測ができな
いため途切れた軌跡と正常な軌跡をDTWで
対応づけて軌跡を補完2)する

課題１
• DTWは進行方向が異なっていたり部分的に似てい

ない軌跡と対応付けしてしまう場合がある
• 途切れ軌跡をベクトルを考慮した部分一致DTW

で正常な軌跡と対応付けて補完する方法に変更

課題２
• 既存研究ではランダムサーチを採用していた

• 過去の探索結果を参照して最適化できるブラック
ボックス最適化(CMA-ES)を採用した

• 最適化するのはカウンターラインの中心点・角度
(cx,cy,θ)と各ラインの組み合わせ

図2    本手法フローチャート

図3    対応付けた軌跡、関心領域(ROI)と最適化したライン

関心領域(ROI)

表1 カウンターラインのみでの計測結果

表2 提案手法による計測結果

進行方向 目測 カウンターライン 各進行方向精度

L1→L2 44 30 0.682

L1→L3 51 26 0.510

L1→L4 21 14 0.667

L2→L1 64 45 0.703

L2→L3 3 3 1.000

L2→L4 90 87 0.967

L3→L1 44 42 0.955

L3→L4 6 1 0.167

L4→L1 31 27 0.871

L4→L2 237 24 0.101

L4→L3 18 16 0.889

単純平均 0.683

加重平均 0.517

進行方向 目測 カウンターライン 各進行方向精度

L1→L2 44 44 1.000

L1→L3 51 47 0.922

L1→L4 21 19 0.905

L2→L1 64 62 0.969

L2→L3 3 4 0.667

L2→L4 90 90 1.000

L3→L1 44 44 1.000

L3→L4 6 6 1.000

L4→L1 31 33 0.935

L4→L2 237 237 1.000

L4→L3 18 18 1.000

単純平均 0.945

加重平均 0.982
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