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1. 背景
監視システムや事前危機回避システムのために映像中

の人物の認識・追跡の研究が盛んに行われている．その

ために，我々は人物の歩行軌跡予測 [1]の研究を行って
いる. 人物の歩行軌跡とは，各フレームにおける画像上
での人物位置の時系列データであり，同じ方向へ歩行す

る少数の人物の軌跡を学習し，部分空間を作る．追跡中

の人物の歩行の未来の歩行位置を学習部分空間に基づい

て予測する (図 1)．
しかし，この手法では，背景差分法による人物の重心

位置を人物の位置としている．背景差分法は輝度値に依

存するため，フレーム毎で背景差分画像が変化しやすく

い (図 2)．そのため，輝度値変化による観測ノイズが付加
され，人物の特定の部位を追跡するのは困難である. そ
こで，観測ノイズを考慮した上での人物の位置の取得が

必要である．

2. パーティクルフィルタによる歩行軌跡取得
ノイズを考慮して対象の状態を推定する手法にパーティ

クルフィルタ [3, 4]がある．人物の位置のような非線形
で非ガウス型の状態空間モデルを必要とするものに対し

て，効率よく状態を推定できるため，近年対象追跡 [2]に
利用されている．そこで，パーティクルフィルタを用い

て観測ノイズを考慮した人物位置検出を行い，歩行軌跡

を取得する．

3. 歩行軌跡予測の比較実験
パーティクルフィルタの観測モデルとして簡単な矩形

範囲内の色情報による観測モデルを設定する．図 3(左図)
は，色情報を観測モデルとしたパーティクルフィルタに

よる検出結果である．観測モデルとサンプル点の位置に

おける矩形領域の色情報の類似度 (尤度)が一定以上の場
合，そのサンプル点の位置がパーティクルとして示され

る．パーティクルの分布を考慮して，人物の位置を決定

する (図 3(右図))．
予測実験では，パーティクルフィルタで得た歩行軌跡

と背景差分法で得た歩行軌跡それぞれでの歩行予測を実

図 1: 左図:学習歩行軌跡 (黒線:学習歩行軌跡，黄線:学習
の平均した軌跡)，右図:実際の歩行軌跡 (黒線)，この画
像上の人物の位置での歩行予測 (赤線).

際の歩行軌跡との差を調べる．この時，学習する歩行経

路は単純な歩行経路及び複雑な歩行経路を設定する．

4. まとめ
今回は，人物歩行軌跡予測における歩行軌跡の取得方

法としてパーティクルフィルタを用いた．今後は比較実

験を行い，結果を示す予定である．
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図 2: 背景差分法による人物の重心位置． 右図は左図の
時刻から 30フレーム後の差分画像.

図 3: パーティカルフィルタによる人物追跡結果 (左図)
とパーティクルから取得できると想定される人物位置 (右
図での青色点).
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