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1.　はじめに

現任、車載カメラによる車内映像を利用した運転手

の危険状態警告などIlト人物を撮影した画像に対して
認識や判断などの処埋が行われている。しかし実酬象
中では照明条件の変化により、影や明るすぎる部分な
どが発生する。そこでこの照明変化の影背を補正する
ことにより、上述の処埋の障害となるような影響を除

去する研究がされている鮎本稿では、人物の顔の向
き及び周囲の照明環境が変化するような状況での照明
補正について述べる。

2.人物抽出と姿勢判定
本手法では.人物の姿勢ごとに固有空間(3]を生成
し、入力幽像中の人物の姿勢に対応した固有空間を用
いて画像の復元を行う。今回は人物の姿勢として顔の
向きのみを考慮し、左向き、正面向き、右向きの三種
類に分類する。

2.1　人物抽出

まず背景差分によって人物偵域を抽出する。人物の

姿勢(顔の向き)を判定するため、頗部禎域を抽出する。
背景差分によって抽出された画素のうち、肌色と黒色
の画素を抽出し範域ごとにラベリングする。
ある衝域について、その範域に含まれる阿東の3:座
標の最小値を'%-min、盛大値をX…。∫とし、 y座標の最
小値をYu 、良大値をY,r　とする。またこの領域に
含まれる画素数をAreaとする。このとき式(1).また
は式(2)を満たさない範域は頚部範域として適当では
ないので削除する。

|(-^max-Xmin)-(/,エーYmin)¥<Thrati。 (1)

Thi。wer < Area < Thuppe,　　　　(2)

実際に人物抽出を行った例を次に示す。凶1が入力
画像、図2が辞穎画像、図3が抽出結果である。図3
で灰色で示している画素が顔擬域.黒色で示している
画素が頭髪顕域である。

2.2　頗領域と頭髪領域の位置関係による判定条件

姿勢は二つの方法で判定する。ひとつは、顔勧域の
垂心と頭髪禎域の重心との相対的な位置関係から判定
する。顔領域の垂心の3:座標をX^とする。同様に頭
髪街域の重心の3:座標をXBとする。式(3)を満たす
とき左向き、式(4)を満たすとき正面向き、式(5)を満
たすとき右向きとする。

x_.¥ - Ac < r/i/,1 (3)

ThL　≦Xa-Xg≦T/1Rl　　　　　(4)

Th月1<X′　-XB (5)
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図1:入力画像　　　　　1*12:背摂画像

t

図3:人物の顔領域(灰)と
頚部領域(黒)

2.3　頭部領域と過去における範囲との位置関係によ
る判定条件

もう一つの判定方法は、過去フレームにおける頭部
街域の範閲と、入力画像の頭部節域の重心との位置関
係から判定する。頭部全体の垂心を求め、その.T座標
をXcとする。過去数フレームにおける頚部餌域のr
座標の最小値を-'Mninとし, l遠大値を-^manとする。
ThL2. ThR2を式(7)のように定めるとき、式(8)を
満たすとき左向き、式(9)を満たすとき正面向き、式
(10)を満たすとき右向きとする。これを二つめの判定
条件とする。

Thio - Xmin + t(^"iQエー

Thfi2 - Amm +・-(A'maェーA'mm)

Xc < ThL-2

ThL2 ≦ Xc ≦TllRO

TtiRo < Xc

(6)

(7)

(8)

(9)

(10)

2.4　姿勢の判定

2.2、 2.3の二つの判定条件が一致した画像について
は正しく姿勢が判定されたとして、姿勢ごとに分類し

て保存する.このようにして得られたそれぞれの姿勢
の画像集合から固有ベクトルを求める。これにより人
物の姿勢ごとの固有空間が得られる。
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3.固有空間を用いた照明補正
本手法の前提条件として、良好な照明条件下で揃影
した.照明変化による影響のないIIォJ像をあらかじめ入
ノjii'ii像として用意しておく。これは処理を始める前に,

ライトなどを用いて影などの無い画像を色々な姿勢で
掘影しておくことで用意する。この耐象集合をもとに
2.で述べた手法を朋いて.姿勢ごとに固有空間を生成
する。ある入力Ill像を/とする。 Iを照明補正.するた

めには.先に述べた固有空間を用いて丁と同じ向きの
人物画像I′を生成する必要がある。そこで、まず入1)

向懐中の人物の姿勢判定を行う。次にその姿勢に対応
する固有空間を用いて画像のJLl戊を行う。人力画像と

同じ向きに属する的有ベクトルをPi,Pl>, ‥　p,,と

する。ここで.崩′卜二乗法を用いて式(ll)を満たすよ
うな係数C¥.C-2, …、Cnを求める.

I　空cIPi +C2P2　+　　+ cHPn　　(ll)

この係数cl,C2,-.,cHを求いて式(12)のように線型
結合を計算し.求められたI′を人hjiJii像Iの補正結火
として扱う。

C¥P¥　+ CoP-2　+　　+ cnPn　- /'　(12)

4.実験
M天時の午後3時頃に、車内にCCDカメラ(Wltec

VAT-230A)を設琵′ル、運転中の人物を槻影した。この
実画像に対して本手法を適用し、実験を行った。この動

朗像のフレームレートは29.97fps、解像度は:i52×240
である。今回の実験では入力画像を、 5フレーム毎に

姿勢の判定をし、それぞれの姿勢ごとに保存した。ひ
とつの姿勢につき20枚の画像を保存し、この画像集合
から固有ベクトルを求めた。このうち、累相寄与率が

95%に達する数の関有ベクトルを用いて役元を行った。
実際に復元を行ったいくつかの例を図1、図5、図6
に示す。計算時r抑ま.固有ベクトルの計算に平均21秒、
係数の計算及び線型結合に平均0.58秒だった。

図4(a)は正面向きと判定された入力画像である。入
力画像rrlの下部に明るすぎる統域が確認できる。これ

を正面向きの固有空間を用いて復元した結果をl窒=(l〕)
に示す。図・l(b)を見ると、入力画像下部にあった明る
すぎる街域が改善されているが、白いままの画素もあ

る。このような画素は画像処理の障害となるので、よ
り粘密な補正が必要である。

図5(と1)は人物の右肩部分に明るすぎる顕域が含まれ

る入力画像である。補正結果の図5(b)を見ると、右肩
の部分が改善されているが、人物がぼやけていたり、右
上に光の筋が見えている。これは、入力画像集合の中
に逆光によって白く抜けていた画像が多く含まれてい
たためと推測できる。

図6(a)は画像下部に腕が写っている入力画像である。
入力画像には腕の部分に影や明るすぎる統域が確認で

きるが、図6(b)を見ると腕が復元されていない。これ
は固有ベクトル画像中に腕を含んだ画像が十分でない
からと推測できる。

5.おわUに
本稿では人物を拙影した実画像中の照明変化を、人
物の姿勢を考慮して補正する手法を提案した。また避

図4:帥像r川こ明るすぎる鋭域が含まれる場合の実験

(呈l)入AJJ帥像(b)復元結果

図5:逆光の影響を受ける状況での実験(a)入力耐敏
(b)復元結果

>　　　　　　　　　　　(b)

図6;画像中に腕が含まれる場合の実験(a)入力画像
(b)復元結果

転中の人物を船影した実画像に対して、本手法を適用
した結果を示した。今回の実験では補正できていない

画素や入力画像を復元できていない場合があったので、
今後はより精度の商い補正方法を検討する。
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