
郊外道路画像における交通信号機の点灯検出に関する一検討 
 

Traffic Signal Lights Detection in Suburban Road Scene Images 
 

上石 和樹 1) 
指導教員  嶋 好博 1)  

  
1) 明星大学 理工学部 総合理工学科 電気電子工学系 視覚映像情報研究室 

  
 交通信号機の点灯を検出する手法を提案する。その手法の信頼性を実験的に確認する。Boschが公開しているBosch 

Small Traffic Light Datasetの内104枚を用い、信号機の青、黄、赤の三色を検出する。入力画像（RGB)をHSV表色

系に変換して信号機の点灯部分を検出する。信号機点灯部（青、黄、赤）の色の範囲を手動で設定している。赤、青色

信号検出の適合率は100％であったが、再現率は3.7％、1.4％と低い。黄色信号は正しく検出できなかった。 
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１．はじめに 

近年自動車運転への関心が高まり、自動車メー

カーでは、様々な自動走行や運転支援技術の研究

開発が行われている[1]-[5]。自動車運転において

多くの技術が用いられているが、中でも車載カメ

ラの画像認識が重要である。自動車運転の際には

多くの視覚情報が必要となる。画像認識の例とし

て、ブレーキランプや交通信号機の検出が挙げら

れる。 

本研究の目的は、交通信号機の点灯を検出する

手法を提案し、その信頼性を実験的に確認するこ

とである。 

 

２．信号機検出の原理 

信号機の色は青、黄、赤の三色である。信号機

の点灯検出をするには、この三色を画像の中から

見つけ出す必要がある。色を表す方法として主に

RGB 表色系と HSV 表色系がある。本研究では入力

画像（RGB)を HSV 表色系に変換して信号機の点灯

部分を検出する。HSV 表色系の色相変化のついて

の一例を図 1 に示す。H（色相）：0～180 の範囲と

し、S（彩度)、V（明度）については S＝150、V=255

と固定値である。信号機点灯部（青、黄、赤）の

色の範囲を手動で設定した値を表 1 に示す。 

 
図 1 色相変化の一例（H:0～180、S=150、V=200） 

表 1 設定した信号点灯部の色の範囲 

信号機の色 H（色相） S（彩度） V（明度）

青 50～180 110～255 180～255 

黄 18～36 120～220 210～255 

赤 0～20 150～255 200～255 

信号点灯部は主に高い位置にあるので、画像の

上部に写っている。そのため、信号機点灯部とす

る範囲を上から 180 ピクセル（0≦ｙ≦180）に限

定し、これにより赤信号とほぼ同じ色であるブレ

ーキランプと区別する。また、信号点灯部は円形

なので外接矩形は正方形となる。よって、信号点

灯部の輪郭から外接矩形を求め、正方形に近いも

のを信号点灯部とする。 

 

３．信号機検出の実験方法 

Bosch が公開している Bosch Small Traffic 

Light Dataset[6]を用いる。郊外や街中と交通量

の異なる場面、かつ明るさの変化が激しい昼間を

車載カメラが撮影した連続画像である。総ファイ

ル数 9つ、枚数は全 13427 枚、画像の大きさは 1280

×720 画素である。この 9 つのファイルの中から 1

つ選択し、前から 104 枚を選んで入力画像として

使用する。図 2 に信号機検出の流れを示す。画像

処理には OpenCV2.1 を使用した。 

図 3 に示す入力画像を読み込み、HSV 表色系に

変換する。表 1 の閾値で入力画像の二値化を行い、

図 4 の二値画像を作成する。そして、白色部分の



外接矩形の座標を調べる。得られた座標が 0≦y≦

180 と（長辺/短辺）≦1.5 の条件を満たしたもの

を信号点灯部とする。図 5 に示すように点灯検出

した点灯部を矩形で囲み、検出結果画像として出

力する。 

 

図 2 信号機検出の流れ 

  

図 3 入力画像（92702.png） 

   

       (a)画像全体   (b)検出部拡大(c)検出部拡大 

図 4 交通信号機の二値画像 

   

(a)画像全体（結果画像）(b)検出部拡大(c)検出部拡大 

図 5 出力画像 

 

４．信号機検出の実験結果 

検出成功例を図 6、失敗例を図 7 に示す。検出

位置は信号の色の矩形で表示している。  

  

(a)画像全体   (b)検出部拡大 

図 6 検出成功例（85388.png）  

表 2 に信号機検出の適合率と再現率を示す。赤、

青の適合率は 100％であったが、再現率は 3.7％、

1.4％と低い。黄色信号は正しく検出できなかった。 

  
(a)画像全体 

             

(b)検出部拡大   (c)検出部拡大  (d)検出部拡大 

図 7 検出失敗例（93954.png） 

表 2 信号機検出の精度（括弧内は点灯部の個数） 

 適合率（％） 再現率（％）

青 100（6/6） 3.7（6/163）

黄 0（0/8） 0（0/18） 

赤 100（1/1） 1.4（1/73）

 

５．おわりに 

交通信号機の点灯を検出する手法を提案した。

その手法の信頼性を実験的に確認した。サンプル

104 枚に対して青、黄、赤色灯検出はそれぞれ再

現率 3.7％、0％、1.4％と低い。今後の課題は色

空間の範囲の調整、サンプル数の増強などである。 
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