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１章 序論① 

時空間をわかりやすい単位で伝える 



１章 序論② 



２．関連研究 

景観認識 

一般物体認識 

MPEG画像の解析 

歩行者認識 

ヒューマントラッキング 

構造復元 

シーンの予測 

アクティブセンシング 



３．理論① 



３．理論② 
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３．理論③ 



４章 ルールベースによる景観認識① 

景観をひとことで表現する 



４章 ルールベースによる景観認識② 



４章 ルールベースによる景観認識③ 



５章 景観認識を用いた歩行者認識の改善 



６章 統計的推論に基づく景観認識 

Results of Experiment 3
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７章 移動体検出① 



７章 移動体検出② 



７章 移動体検出③ 



７章 移動体検出④ 



８章 シーンクラスと景観認識① 
分類型のラベルでシーンを早期に判定 



８章 シーンクラスと景観認識② 

道路構造を用いたシーンクラス 



(a) Decoded image (070612_Lausanne, Frame No.1, 51, 74, respectively).

(b) Recognized results (070612_Lausanne, Frame No.1, 51, 74, respectively).

(a) Decoded image (070612_Lausanne, Frame No.1, 51, 74, respectively).

(b) Recognized results (070612_Lausanne, Frame No.1, 51, 74, respectively).

(e) Learned scene No.1 
（060514-1748_FOREST）

(f) Learned scene No.2 
（070628-1744_APITA）

(c) Regions of high AC power
(070612_Lausanne, Frame No.51)

(e) Learned scene No.1 
（060514-1748_FOREST）

(f) Learned scene No.2 
（070628-1744_APITA）

(c) Regions of high AC power
(070612_Lausanne, Frame No.51)

８章 シーンクラスと景観認識③ 
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８章 シーンクラスと景観認識④ 



９章 予測と認識の相互作用 

Prediction Rate vs. Recognition Rate.
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10章 カメラ移動に基づく認識① 



10章 カメラ移動に基づく認識② 
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10章 カメラ移動に基づく認識③ 

カメラ軌道によって 
３次元復元状況が 
異なる 



10章 カメラ移動に基づく認識④ 

   

(a)2次元処理結果（1I1）   (b) 2次元処理結果（4P2） 

 

   

   



11章 複数の認識器の協調① 

GLAD method 

Experimental Flow of GT-less Evolution 



11章 複数の認識器の協調② 



11章 複数の認識器の協調③ 



 

Figure 11.5:  Evolution patterns extracted from other scenes. 

11章 複数の認識器の協調④ 



12章 
12章 多くの視点による認識へ ① 



12章 多くの視点による認識へ ② 


