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様式３

　論文内容の要旨

近年、公共施設や商業空間、その他人々が行き交う場所において、人流の計測に対する需要が高まっている。現在、
施設訪問者の数や位置を把握するために、RGB映像を撮影可能な監視カメラを用いる手法が一般的である。RGB映像か
ら歩行者やその他の物体を検出し、その位置を特定する研究が多数行われており、これが現時点で最も広く利用され
ている手法である。

しかし、RGB映像にはいくつかの制約が存在する。直射日光や光の反射により露出過多となり、歩行者の認識が困難
になる場合がある。同様に、夜間の屋外など低照度環境では、歩行者の検出精度が低下することがある。

この課題を解決するため、深度センサーやLiDARセンサーを用いて取得される深度データおよび3D点群データが注目
を集めている。深度データおよび3D点群データは、赤外線センシングを用いてセンサーと対象物間の距離を測定する
ことにより得られる情報を表している。RGB映像とは異なり、これらのデータは光の強度変化の影響を受けず、環境
要因による歩行者未検出の事例を低減することが可能である。
さらに、顔などの個人情報を直接取得する視覚ベースの追跡手法は、検出および解析後に即座に情報を消去したとし
ても、プライバシーに関する懸念が生じることが多い。通行人のプライバシーに関する懸念は、収集したデータを使
用後直ちに廃棄する場合であっても、完全に払拭することは困難である。これに対し、深度データおよび3D点群デー
タは個人の識別が困難であり、RGB映像と比較してプライバシーに配慮した代替手段となり得る。

現在、3D点群を用いた歩行者検出および追跡手法は、自動運転用途として車両に搭載された単一のLiDARセンサーか
ら得られる点群データに基づくものが主流である。この方法では、車両から視認可能な歩行者の検出と追跡が可能で
ある。しかし、歩行者密度が高く、人々が自由な経路を移動する状況では、一人の歩行者がセンサーと他の歩行者の
間の視界を遮ることで遮蔽（オクルージョン）が頻繁に発生する。

本研究では、歩行者密度が高く、遮蔽が頻発する環境において、深度データおよび3D点群データを活用した歩行者追
跡手法を提案する。本手法は、施設訪問者の数、位置、および移動経路をより正確に特定するアプローチを確立して
いる。
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