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1. はじめに 
カラー画像から道路標識を抽出する手法では，主に 2 種

類（RGB と HSV）の色情報を利用している[1~3]．これら

の従来手法はまず円形道路標識（以下，標識）の赤もしく

は青色の円状部分を入力画像から抽出し，その同一色の形

を用いて道路標識の位置を決定する．なお，円形道路標識

抽出の成功は始めの特定色（青・赤）判定が重要な役割を

果たしている．しかし，入力画像から一つの標識の特定色

が占める割合は僅か 0.1％程度であり，その特定色は太陽

や天候の影響で常に一定ではない．また，走行中の車で認

識処理が要求されるので，高速処理の前提も重要である．

以上の問題点を解決するために，さまざまな手法が提案さ

れている．特に，色を判別するために HSV より RGB の値

を用いる手法が有効であった結果も報告されている[1]．し

かし，標識の付近に同一の特定色が配置された場合は，円

形判定に失敗することもあり，それに対する改善が必要で

ある． 
そこで，本文では外部色に影響が受けにくい内部円の輪

郭線を用いて標識の位置を決定する手法を提案する．また，

高速化を考慮し，特定色抽出は RGB の値を用いる．提案

手法の有効性は 1 枚の入力画像（640×480）に対して高速

かつ高い抽出率（156 枚に対して 93％以上）の実験結果か

ら示す． 

2. 道路標識の特徴 
文献[1]で提案された RGB 減算法による特定色判別は

HSV に比べ，約 74％も処理時間の短縮ができた．しかし，

簡単な RBG 減算により，次の二つ問題点が考えられる．

(1) 標識部分がにじんだような白っぽい画像に対する特定

色判別は難しい．（2） 外部物体が標識と同じ色であると，

円形判別に失敗する可能性がある． 
我々はこのような問題を解決するために，次のような標

識の特徴を用いる．標識の内部では速度制限や追い越し禁

止など文字があり，必ず赤い円状に囲まれている．なお，

その内部円の境界部分は標識の赤円状より外部の影響を受

けにくい． 

3. 2 値画像の生成 
赤い円状をもつ標識は主に速度制限や追い越し禁止など，

高速走行中で現れる可能性が高い．したがって，高速処理

と高い抽出率はもっとも重要になる．内部の円を確実に表

わすためにはまず赤い部分を正確に抽出する必要がある．

入力画像から赤い部分を抽出するために，次の RGB 減算

法を用いる．また，処理を高速化するために，入力画像

（640×480）を縮小（320×240）し，赤い領域を 0，それ

以外の領域を１とする 2 値化を行う． 
しかし，夕日などの影響で赤い部分が内部の領域まで赤

っぽく変化させる場合がある．これを解決するために，B
の値を制限する．これにより赤い色のにじみが抑制できる． 
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(a) R-G> th                 (b) R-G> th & B < 128 
図 1  B 値の制限による比較 

 

4. 標識の内部領域抽出 
縮小と 2 値化された画像での白い領域は空などを含む標

識外部の領域であり，標識の内部領域と区別しなければな

らない．その区別はラベリング処理を用いて行う． 
（ラベリング処理）通常，ラベリング処理は一つのラベ

リングが終わるまで反復処理を行うため，複雑な画像に対

して処理時間がかかる．そこで，我々は 4 回で処理が済む

ラベリングを行う．まず，図 2 に示すものはラベリング処

理をする際に，単純に画像の上から下へ，下から上へ，左

から右へ，右から左への 4 方向を示している．この処理を

施すと内部の白領域は黒領域に囲まれているので，簡単に

背景の白領域を区分できる． 
 

 
図 2 4 方向のスキャンモード 

 
（内部の白領域抽出）図 3(a)の結果から白領域は輪郭線

追跡処理を施すことにより簡単に抽出できる．しかし，標

識の白領域は必ず一つの領域ではない．たとえば，図 3 
(b) に示す駐・停車禁止は二つの半円として構成している． 
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(a) ラベリング処理による結果   (b) 二つ領域の統合 

図 3 白領域と領域の範囲  
 
そこで，白領域抽出処理は 2 回行う．まず，１回目の処理

から抽出された白領域の範囲を四角（図 3(b)）で表すと，

二つの円からなる範囲は共通の領域をもつ．２回目の処理

では共通領域をもつ領域を一つの領域として判別・抽出さ

れる． 
（輪郭線抽出）以上の処理が終了すると，標識の白領域

候補としていくつかの領域が抽出される．しかし，これま

では縮小画像を対象に行ったので，その大きさは非常に小

さい．各領域の範囲をもとの入力画像サイズに合わせる同

時に，カラー画像から式（1）を用いてその範囲の画素を 2
値化する．しかし，式（1）による白領域は黒っぽい領域

に対しても満たすので，新たに条件を次のように加える． 
30≥B               （2） 

 
この条件により，さらに黒っぽい画素からなる領域がな

くなる．また，四角範囲の縦・横の比率が 0.8 を超えない

領域に対して雑音として判断する． 
白領域の範囲内のある白領域から輪郭線を抽出するため

に，図 2 の 4 方向スキャンモードに沿って輝度値の差分を

とる．その差分の値により，簡単に輪郭線が得られる． 
（白領域確定）抽出された輪郭線は，雑音によるものの

可能もある．抽出された輪郭線に対して，新たな領域の範

囲を算出し，その範囲を満たす円のパラメータを以下の式

（3）と（4）を用いて求める． 
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式（3）は中心座標 ),( cc yx ，式（4）は半径 )(r を表して

いる．次は輪郭線を構成している画素 ),( ii yx が式（5）
を満たすとその画素の数を数え，最終的に数は total で表す． 
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ここで， r×24 は半径 )(r のディジタル円を構成す

る画素数である．以上により，白領域を道路標識の内部円

として決定する． 

5. 実験 
実験画像として，640×480 のサイズを用い，認識対象と

する標識の大きさは半径 10～30 である．実験画像の風景

として，雨，曇り，晴れ，影など 156 枚を用意した．実行

マシンの性能は Pentium 4 3.4GHz であった． 
 

 
図 4 156 枚画像からの R-B の値 

 
 

式（1）でのしきい値 th は 20 と設定した．その理由は以下

である．実験画像は様々な天気や太陽の変化をもち，R と

G の差分は図 4 に示している．また，この値は赤い円状の

中間点からとったものであり，内・外部に移動するほどそ

の差はより小さくなる．幅広い時間対でも標識を抽出する

ため，低い 20 と設定した． 
 実験結果は 156 枚の画像から正確に抽出された枚数は

145 枚であった．失敗した 11 枚中，2 枚は人間の目でも識

別ができない標識であった．また，9 枚中 7 枚は雑音によ

る余分な円形が抽出された．処理速度は平均 0.006 秒であ

り，非常に高速であった．したがって，余分に抽出された

標識は後処理によって，十分正・誤判断ができると思う．

また，しきい値が低く設定されたので，影や雨での状況で

も問題なく抽出できた． 

6. まとめ 
本文では，RGB 減算による内部白領域の輪郭線を用い

た標識の高速位置決定の手法を提案した．提案した手法は

天気などの影響を受けにくく，正確に標識を抽出できた．

今後は青い道路標識を対象にする予定である．その際に，

赤色の道路標識が抽出された情報（半径や場所）を再利用

することにより，有効な方法が提案できると思う． 
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