
画像処理によるコリジョンコース車両の検出

【コリジョンコース】

【車両検出例】 □枠内が検出車両【システム構成】

リカーシブフィルタ

ディープラーニング

アラーム処理

カメラ

ノートPC

Python

Windows 10

0

2

4

6

8

10

12

14

0

0.5

1

1 10 100 1000

S
/N

[d
B

]

S
ig

n
al

 ,
 N

o
is

e[
A

.U
.]

Frame

Signal
Noise
S/N

0

10

20

30

40

50

60

70

0.1 1 10 100

S
/N

 [
d
B

]

nr

【リカーシブフィルタ特性】
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【リカーシブフィルタ】
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年間約400人が命を落としています
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