
【【【【パーティクルフィルタパーティクルフィルタパーティクルフィルタパーティクルフィルタ】】】】

何か：非線形非ガウス状態空間モデルの状態推定を，事後確率分布に従う多数の粒子による近似計算にて行うもの．

用語：和訳「粒子フィルタ」，固有名詞「モンテカルロフィルタ」「ブートストラップフィルタ」「ＳＩＲフィルタ」など．他のバリエーションあり．

発祥：１９９０年代前半，日本では北川源四郎先生（現在，情報システム研究機構長）により提案される．

原理と手続き：『１期先予測』と『ろ波』を，時間を進めながら交互に適用．粒子群による近似計算を行う．

【【【【リアルタイムアプリケーションリアルタイムアプリケーションリアルタイムアプリケーションリアルタイムアプリケーションたちたちたちたち】】】】 実時間で動作し，実時間で動作し，実時間で動作し，実時間で動作し，一般一般一般一般を対象を対象を対象を対象ととととしたデモンストレーションを実施．したデモンストレーションを実施．したデモンストレーションを実施．したデモンストレーションを実施．

（１）運転者挙動の推定

顔姿勢の推定，両手挙動の推定 ⇒ 安全運転支援へ

（２）動画像でのリアルタイム顔装飾

「プリクラ」の動画像版．「デカ目」や「美白」を実時間で

（３）複数対象の同時追跡

カメラ画像中の移動ロボットや歩行者を同時追跡

（４）センサ融合

レーザ距離計と全方位カメラの情報融合による歩行者追跡

【【【【ＧＰＧＰＵによる並列計算ＧＰＧＰＵによる並列計算ＧＰＧＰＵによる並列計算ＧＰＧＰＵによる並列計算：処理：処理：処理：処理のののの高速化・高精度化高速化・高精度化高速化・高精度化高速化・高精度化】】】】

ＧＰＧＰＵ：General Purpose computation on Graphic Processing Unit 

グラフィックボードでの高並列な科学技術計算

【【【【デモ出展の履歴デモ出展の履歴デモ出展の履歴デモ出展の履歴】】】】

平成２１～２４年度：九州工業大学工学部オープンキャンパス

平成２０～２４年度：自動車技術会秋季大会・産学ポスターセッション

平成２０～２２年度，２４年度：北九州市産学連携フェア

※ＴＶ放送：平成２４年度北九州学研都市産学連携フェア出展内容

「めんたいワイド」平成２４年１０月１９日（金）夕方放送
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One-step-ahead Prediction
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１期先予測

ろ波

システムモデル

観測モデル

１時刻前の「ろ波」

畳み込み

ベイズ則

現時刻の「ろ波」（事後分布）

事前分布

尤度

(1) 粒子生成

(2) 重みの計

算

(3) リサンプリング
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kw に比例する確率での復元抽出

観測モデルで尤度を計算

１期先予測の粒子生成

ろ波粒子の生成
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時刻を

進めながら

システムモデル

観測モデル

『１期先予測』 と 『ろ波』を粒子近似にて計算する．
Sampling

Importance weight

Resampling

原画像

顔検出した画像

顔姿勢推定した画像

裏方：多数の候補（パーティクル）で頑健に推定

原画像

顔姿勢推定した画像

顔装飾した動画像：『デカ目』，美白

Best Paper Award を受賞(2012年)Best Paper Award を受賞(2012年)

Panorama image and laser range signal with tracking result

Tracking result in radar chart

682分割
（約0.36度/分割）

LRF視野:240度
カメラ視野:360度

1440分割
（0.25度/分割）

前景物検知

背景

信号

双曲面ミラーの

画像をパノラマ

変換して使用


