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目的
・自動車やトラックなどに隠れている危険物（他車両や人）を透視することで事故を防止する．

(・MOT(Multi-Object Tracking)におけるID Switchの問題を解消させる．)

提案手法

評価方法

死角の可視化 マルチカメラによる監視

ダイナミックマップとARを利用して交差点の死角に潜む危険
性を可視化して歩行者や運転手に伝える．

・令和2年の交通事故発生件数は「交差点」が約半数である． （出典：参考文献[3]）

・死角情報の可視化でタブレット端末を使うと電池切れやGPSの発信忘れが起きる可能性がある．

・実際に交差点上にカメラを設置する場合，高さに制限が出てくる．

目視との差を測定

・範囲内の検出物の数
・範囲内の検出物の位置

交差点において，4台のカメラ（交差点の4つ角に設置を想定）で運転手の視点から見えない危険物（死角や
他車両の陰に隠れた車両や人）を検知し，それを運転手の視線上（フロントガラスやヘルメットシールドを
想定）に表示することで事故防止に活用できるシステムを提案する．

➀4台のカメラで交差点内・付近のすべ
ての車両や人を検知する．

➁サーバ（1台のPCを想定）で4台のカ
メラから得られた情報を統合し，3次元
の位置情報に変換する．

➂サーバは➁で得られた位置情報をも
とに各運転手の視点に合わせたARオ
ブジェクトを生成し，車両に送信して運
転手の視線上に表示する．
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関連研究

問題点
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物体を複数のカメラが協調してトラッキングし，その状況
をリアルタイムで監視員に提示する．各カメラセンサから
の情報はサイトモデル（3D地形データ）空間で統合され
てマップ上に表示される．


