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レーダービデオ融合オートトラッキングについて

レーダーデータと映像データを融合させることで、移動する物体の検出、分類、追跡が可能にな
ります。エッジツーエッジベースのレーダービデオ融合オートトラッキングにより、1台のレー
ダーと1台のPTZカメラの機能をエッジで統合します。レーダーが移動する物体を検知して分類
し、カメラをその方向に向けます。カメラがただちにその物体にズームインして、追跡を開始し
ます。正確性を確保するために、カメラがレーダーによる物体の分類の情報を検証し、アラーム
をトリガーします。

重要
• レーダービデオ融合オートトラッキングには、ARTPEC-9 PTZカメラとARTPEC-9レーダーを
一緒に取り付ける必要があります。デバイスをペアリングすると、この機能が利用できる
ようになります。

• 道路や駐車場など、交通量の多い場所ではオートトラッキングを使用しないでください。
連続的な動きは、カメラのPTZモーターを消耗させます。

• オートトラッキングは、駐車場のような混雑するエリアで夜間などのアクティビティが少
ない時間帯に使用できます。

レレーーダダーービビデデオオ融融合合オオーートトトトララッッキキンンググのの活活用用例例

この例では、フェンスで囲まれたエリア内で移動する物体を追跡します。PTZカメラとレーダーを
取り付けて、レーダービデオ融合技術によってアラームの確認と正確な分類を行います。

1. 侵入者がフェンスの外側を歩いており、アラームはトリガーされていません。
2. 侵入者がフェンスを破って侵入すると、レーダーがそれを検知し、アラームをトリガーし
ます。
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3. レーダーがPTZカメラを侵入者の方向へ向け、映像解析によってカメラがアラームを検証
します。
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使用に当たって

重要
すべての設定は、カメラのWebインターフェースで行います。レーダーのWebインターフェー
スにログインする必要はありません。

レーダービデオ融合オートトラッキングを設定する:

1. デデババイイススをを取取りり付付けけまますす。レーダーのインストールガイドの手順に従って、PTZカメラと
レーダーを一緒に取り付けます。

2. デデババイイススををペペアアリリンンググししまますす。カメラのWebインターフェースから、カメラとレーダーを
ペアリングします。手順については、カメラをレーダーとペアリングする:, on page 4を参
照してください。

3. レレーーダダーーのの取取りり付付けけ高高ささをを設設定定ししまますす。カメラのWebインターフェースで、取り付け高
さを設定します。手順については、取り付け高さの設定, on page 5を参照してください。

4. デデババイイススのの位位置置をを合合わわせせまますす。手順については、カメラとレーダーの位置を合わせる, on
page 5を参照してください。

5. シシーーンンををレレーーダダーービビュューーにに合合わわせせまますす。シーン内のどこで物体が移動し、どこに静止物体
があるのかを把握するために、物体の軌跡を使用することができます。レーダービューの
背景にマップを追加することもできます。手順については、レーダーストリームを実世界
に関連付ける, on page 5を参照してください。

6. レレーーダダーーののシシナナリリオオをを設設定定ししまますす。移動する物体を検知するために、1つ以上のレーダー
シナリオを作成します。手順については、レーダーシナリオを作成して物体を検知する, on
page 6を参照してください。

7. 設設置置とと設設定定をを検検証証ししまますす。設置とレーダーのシナリオを検証することをお勧めします。手
順については、を参照してください。

8. オオーートトトトララッッキキンンググをを設設定定ししまますす。1つ以上のトラッキングプロファイルを作成して、
オートトラッキングを設定します。手順については、オートトラッキングプロファイルを
作成して物体を検知する, on page 9を参照してください。

9. ルルーールルをを作作成成ししまますす。オートトラッキングが有効になったときのストリームの録画ルール
を作成します。手順については、オートトラッキングが有効になったときの録画ルールの
作成, on page 10を参照してください。

カメラをレーダーとペアリングする:

レーダーペアリングは一方向の設定で、カメラとレーダーをペアリングし、カメラを使って両方
の装置の設定と保守を行います。カメラにはレーダーストリーム用のチャンネルが割り当てられ
ており、デバイスをペアリングすると、レーダーストリームがこのチャンネルに自動的に割り当
てられます。

注
ペアリングされたデバイスが同じAXIS OSバージョンで動作していることを確認してください。

開開始始すするる前前にに、、以以下下ををごご確確認認くくだだささいい。。

• カメラとレーダーが同じ対象範囲に向けられていることを確認します。
• カメラとレーダーが同じ時刻ソースと同期していることを確認します。時刻同期ステータ
スを確認するには、各装置の [IInnssttaallllaattiioonn >> TTiimmee ssyynncc ssttaattuuss ((イインンスストトーールル >>時時刻刻同同期期
スステテーータタスス))] に移動します。

カカメメララををレレーーダダーーととペペアアリリンンググすするる:
1. カメラのWebインターフェースで、[[SSyysstteemm ((シシスステテムム))]] >> [[EEddggee--ttoo--eeddggee ((エエッッジジツツーー
エエッッジジ))]] >> [[PPaaiirriinngg ((ペペアアリリンンググ))]] に移動します。

2. 追追加加をクリックします。
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3. ペアリングタイプの一覧から、レレーーダダーーを選択します。
4. レーダーのホスト名、ユーザー名、パスワードを入力します。
5. [CCoonnnneecctt ((接接続続))] をクリックして装置をペアリングします。
接続が確立されると、カメラのwebインターフェースでレーダー設定を行えるようになり
ます。

注
カメラのAXIS OSバージョンをアップグレードする際は、システムを最新の状態に保つため、
レーダーも必ず同じバージョンにアップグレードしてください。AXIS Device Managerなどのデ
バイス管理システムのご利用をお勧めします。

取り付け高さの設定

カメラのWebインターフェースで、レーダーの取り付け高さを設定します。オートトラッキング
が正しく動作するためには、適切な高さに取り付けることが非常に重要です。

地面からレーダーまでの高さをできるだけ正確に測定してください。地面に凹凸がある場合は、
特定の一点からではなく、地面の平均標高から測定してください。

1. [[RRaaddaarr ((レレーーダダーー))]] >> [[SSeettttiinnggss ((設設定定))]] >> [[GGeenneerraall ((全全般般))]] に移動します。
2. [MMoouunnttiinngg hheeiigghhtt ((取取りり付付けけ高高ささ))] で高さを設定します。

カメラとレーダーの位置を合わせる

レーダーが検知した物体をカメラが追跡できるようにするには、カメラのパンのゼロ点をレー
ダーのパンのゼロ点と一致させる必要があります。

1. スステテーータタスス >>カカメメララととレレーーダダーーのの位位置置合合わわせせｈｗ進み、デデババイイススのの位位置置合合わわせせをクリッ
クします。

2. 手順に従って操作してください。手順2で、レーダーの視野の中心に最も近いカメラ画像を
選択します。

後でパンオフセットを再調整する場合は、ここから [[RReeaalliiggnn ddeevviicceess ((デデババイイススをを再再調調整整))]] をク
リックすると再調整できます。

レーダーストリームを実世界に関連付ける

レーダーストリームを見ると、それが実際にどの部分に対応しているのかや、カメラビューとど
のように関連しているのかを理解するのは容易ではありません。建物や木や茂みがどこに位置
し、人物や車両がどこを移動しているのかを把握するために、次のような方法があります。

• レーダーストリームの背景にマップを表示します。手順については、レーダービューを把
握するためにマップを使用する, on page 5を参照してください。

• 物体の軌跡を使用してシーンをマッピングします。手順については、レーダービューを把
握するために軌跡を使用する, on page 6を参照してください。

レレーーダダーービビュューーをを把把握握すするるたためめににママッッププをを使使用用すするる

シーン内のどこに建物などの静止物体があり、物体がどこを移動しているのかを把握しやすくす
るために、レーダーストリームの背景にマップを表示します。平面図や、レーダーがカバーする
範囲を示す航空写真を使用することができます。レーダービューがマップの位置、向き、縮尺に
合うようにマップを調整してキャリブレーションし、シーン内の特定の部分に注目する場合は
マップを拡大します。

注
• 各設定を個別に調整する代わりに、設定アシスタントを利用することができます。
• 各設定を個別に調整すると、マップが徐々に調整されます。
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1. [[RRaaddaarr ((レレーーダダーー))]] >> [[MMaapp ccaalliibbrraattiioonn ((ママッッププののキキャャリリブブレレーーシショョンン))]] >> [[MMaapp ((ママッッププ))]
に移動します。

2. アップロードしたい画像を選択するか、指定エリアにドラッグアンドドロップしてくださ
い。
現在のパンとズームの設定でマップ画像を再利用するには、[[DDoowwnnllooaadd mmaapp ((ママッッププををダダ
ウウンンロローードド))]]をクリックします。

3. [RRoottaattee mmaapp ((ママッッププをを回回転転))] で、スライダーを使用してマップを回転させます。
4. [[SSccaallee aanndd ddiissttaannccee oonn aa mmaapp ((ママッッププのの縮縮尺尺とと距距離離))]] に移動し、マップ上のあらかじめ
決めた2点をクリックします。

5. [[DDiissttaannccee ((距距離離))]]の下に、マップに追加した2点間の実際の距離を追加します。
6. [[PPaann aanndd zzoooommmmaapp ((ママッッププののパパンンととズズーームム))]]にアクセスし、ボタンを使ってマップ画像
をパンしたり、拡大・縮小したりします。

注
• ズーム機能を使っても、レーダーの表示は変更されません。ズーム後に視界の一部が見え
なくなっても、レーダーは視界全体にある動く物体を検知し続けます。撮影シーン内の動
きを除外する唯一の方法は、除外範囲を追加することです。

• パンやズームは、ママッッププキキャャリリブブレレーーシショョンン、除除外外ゾゾーーンンから、またはシシナナリリオオページ

で をクリックしていつでも調整できます。
7. [[RRaaddaarr ppoossiittiioonn ((レレーーダダーーのの位位置置))]]に移動し、ボタンを使ってマップ上のレーダーの位置を
移動または回転させます。

レレーーダダーービビュューーをを把把握握すするるたためめにに軌軌跡跡をを使使用用すするる

1. カメラのWebインターフェースを2つのブラウザ画面で開いて横に並べます。
2. 1つの画面で、[[VViiddeeoo ((ビビデデオオ))]] >> [[SSttrreeaamm ((スストトリリーームム))]] に移動します。
3. もう1つの画面で、[[RRaaddaarr ((レレーーダダーー))]] >> [[SSeettttiinnggss ((設設定定))]] >> [[OObbjjeecctt vviissuuaalliizzaattiioonn ((物物体体のの
視視覚覚化化))]] に移動し、[[TTrraaiill lliiffeettiimmee ((軌軌跡跡のの表表示示時時間間))]] を1時間に設定します。
人物、車両、茂み、旗などの動く物体の軌跡が1時間表示されます。

4. 対象範囲にカメラをパンします。レーダーストリームの緑色の線は、現在カメラの視野に
入っている範囲を示しています。

5. 同僚に対象範囲の境界線に沿って歩き、建物やコンテナなどの静止物体の周りを回っても
らいます。

この歩行軌跡は、対象範囲の境界線と静止物体を示します。これを基にレーダーシナリオのゾー
ンやラインの形成や配置を行います。風で揺れる茂みや旗などの物体も軌跡を残します。この軌
跡を使用して、誤報を最小限に抑えるための除外範囲を作成することができます。

レーダーシナリオを作成して物体を検知する

レーダーシナリオにより、レーダーはシーン内で移動する物体を検知して分類することができま
す。オートトラッキングを設定するには、レーダーシナリオが必要です。各トラッキングプロ
ファイルは、レーダーシナリオに基づいて設定されるためです。

複数のレーダーシナリオを作成して、さまざまな動きや物体タイプを検知したり、シーン内のさ
まざまな部分を対象にすることができます。各レーダーシナリオに対応するオートトラッキング
プロファイルを作成します。

重要
使用されていないレーダーシナリオを削除します。

レーダーシナリオには2つのタイプがあります。

エエリリアア内内のの動動きき -- 指定した領域内で移動する物体を検知します。

ラライインン横横断断 -- 指定した1本または2本のラインを横断する物体を検知します。
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例:エリア内の動き -センシティブな領域内の人物
エリア内の動き -センシティブな領域内の人物
この例では、シーンの一部の領域で移動するそこにいるべきではない人物を検知します。その領
域に5秒以上留まる物体のみを対象とします。この領域の一部分では、オートトラッキングを開始
しないようにします。

1. [AAdddd sscceennaarriioo ((シシナナリリオオのの追追加加))] をクリックします。
2. シナリオの名前をHumans in sensitive areaに設定します。
3. [[TTrriiggggeerriinngg ccoonnddiittiioonnss ((トトリリガガーー条条件件))]] で、[[MMoovveemmeenntt iinn aarreeaa ((エエリリアア内内のの動動きき))]] を選
択します。

4. [[NNeexxtt ((次次へへ))]] をクリックします。
5. ゾーンの形状プリセットを選択します。
シーン内の任意の部分がカバーするように、マウスを使用してゾーンを移動して調整しま
す。

6. [[NNeexxtt ((次次へへ))]] をクリックします。
7. 領域内に5秒以上留まる物体のみを追跡するには、[[SSeeccoonnddss uunnttiill ttrriiggggeerr ((トトリリガガーーままででのの
秒秒数数))]] を5に設定します。

8. [[TTrriiggggeerr oonn oobbjjeecctt ttyyppee ((物物体体タタイイププででトトリリガガーーすするる))]] で、人物を選択します。
9. [[NNeexxtt ((次次へへ))]] をクリックします。
10. [保保存存] をクリックします。
11. [[EExxcclluuddee zzoonneess ((除除外外範範囲囲))]] に移動し、[[AAdddd eexxcclluuddee zzoonnee ((除除外外範範囲囲のの追追加加))]] をクリック
します。

12. クリックして、新規除外範囲を展開します。
13. シナリオのゾーン内で物体によってシナリオがトリガーされないようにする部分をカバー
するように、マウスを使用して除外範囲を移動して調整します。

14. [[TTrraacckk ppaassssiinngg oobbjjeeccttss ((通通過過すするる物物体体のの追追跡跡))]] をオンにして、除外範囲を通過する物体の
追跡を継続します。

例:ライン横断シナリオ -ゲートを通過する車両
ライン横断シナリオ -ゲートを通過する車両
この例では、ゲートを通過する車両を検知して分類します。誤報を最小限に抑えるため、車両が2
本のラインを横断しないとオートトラッキングは開始しません。

1. [AAdddd sscceennaarriioo ((シシナナリリオオのの追追加加))] をクリックします。
2. シナリオの名前をCars passing gateに設定します。
3. [[TTrriiggggeerriinngg ccoonnddiittiioonnss ((トトリリガガーー条条件件))]] で、[[LLiinnee ccrroossssiinngg ((ラライインン横横断断))]] を選択しま
す。

4. [[NNeexxtt ((次次へへ))]] をクリックします。
5. [[RReeqquuiirree ccrroossssiinngg ooff ttwwoo lliinneess ((22本本ののラライインンをを横横断断すするるこことと))]]をオンにします。
6. マウスを使用してラインを配置します。ゲートとラインの間には、ある程度の間隔を空け
ます。

7. 必要に応じて、車両の通行方向を変更します。
8. [[NNeexxtt ((次次へへ))]] をクリックします。
9. [[MMaaxx ttiimmee bbeettwweeeenn ccrroossssiinnggss ((横横断断間間のの最最大大時時間間))]], で1本目のラインを横断してから2本
目のラインを横断するまでの時間制限を設定します。

10. [[TTrriiggggeerr oonn oobbjjeecctt ttyyppee ((物物体体タタイイププででトトリリガガーーすするる))]] で、人物をクリアして車両を選択
します。

11. [[NNeexxtt ((次次へへ))]] をクリックします。
12. [保保存存] をクリックします。
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設置の検証

オートトラッキングプロファイルの作成を続行する前に、設置を検証することをお勧めします。
検証を行うことで、設置上の問題を特定したり、シーン内の木や反射面などの静止物体への対策
を行ったりできます。

注
設置の検証は、検証を行った時点の環境条件に基づいて実施されます。シーンの環境条件が変
わると、日常的な動作に影響する場合があります。

誤誤検検知知ががなないいここととをを確確認認すするる

1. 認識ゾーンに人の動きがないことを確認してください。
2. 数分間待って、認識ゾーン内にある静止物体をレーダーが検知していないことを確認して
ください。

3. 不要な検知がある場合は、特定の動きや物体の種類を除外したり、レーダーシナリオの
ゾーンを調整したり、検知感度を調整したりできます。手順については、カメラのユー
ザーマニュアル (help.axis.com) の「「MMiinniimmiizzee ffaallssee aallaarrmmss ((誤誤報報をを最最小小限限にに抑抑ええるる))」」を
参照してください。

正正ししいい記記号号、、進進行行方方向向、、おおよよびびママッッププ上上のの位位置置をを確確認認すするる

1. [[RRaaddaarr ((レレーーダダーー))]] >> [[SSttrreeaamm ((スストトリリーームム))]] に移動し、録画を開始します。
2. 認識ゾーンのすぐ外側から歩き始め、レーダーに向かってまっすぐ歩きます。
3. 人が認識ゾーンに入ったときに、人として分類されたシンボルが表示されることを確認し
ます。

4. 正しい移動方向が表示されていることを確認します。

5. 実際の人の位置が、マップ上に表示される位置と一致していることを確認します。
検証からデータを記録するのに役立つ、以下のような表を作成します。

テスト 合格/失敗 コメント

1. エリアに何もない状態で、
不要な検知が発生していない
ことを確認します。

2. 人が認識ゾーンに入ったと
きに、人として分類されたシ
ンボルが表示されることを確
認します。

3. 移動方向が正しいことを確
認します。

4. 実際の人の位置が、マップ
上の位置と一致していること
を確認します。

レーダービデオ融合オートトラッキング (エッジツーエッジ)
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レレーーダダーー検検証証のの完完了了

検証の最初の部分が正常に完了したら、次のテストを実行して検証プロセスを完了する必要があ
ります。

1. 手順に従ってデバイスが正しく設定されていることを確認してください。
2. 基準マップを追加し、キャリブレーションを行ってください (利用可能なマップがある場
合)。

3. 人が検知されたときにトリガーされるように、レーダーのシナリオを設定します。デフォ
ルトでは、トトリリガガーーままででのの秒秒数数は2秒に設定されますが、必要に応じて変更することがで
きます。

4. [[RRaaddaarr ((レレーーダダーー))]] >> [[SSeettttiinnggss ((設設定定))]] >> [[OObbjjeecctt vviissuuaalliizzaattiioonn ((物物体体のの視視覚覚化化))]] に移動
し、[[TTrraaiill lliiffeettiimmee ((軌軌跡跡のの表表示示時時間間))]] を1時間に設定します。そうすると、監視エリアを歩
いて回る時間を十分に上回るようにできます。[Trail lifetime (軌跡の表示時間)] で設定した
時間、レーダーのライブビューで追跡が継続します。検証が完了したら、無効にすること
ができます。

5. 認識ゾーンの境界に沿って歩き、システム上に表示される軌跡が自分の歩いたルートと一
致していることを確認してください。

6. 検証結果が適切でない場合は、参照マップを再度キャリブレーションし、もう一度検証を
行ってください。

高高ささのの位位置置合合わわせせのの検検証証

1. [[AAnnaallyyttiiccss ((分分析析))]] >> [[AAuuttoottrraacckkiinngg ((オオーートトトトララッッキキンンググ))]] >> [[SSeettttiinnggss ((設設定定))]] に移動しま
す。

2. [[VViissuuaall ccoonnffiirrmmaattiioonn ((映映像像にによよるる確確認認))]] で、[[VViiddeeoo oobbjjeeccttss ((ビビデデオオのの物物体体))]] と [[RRaaddaarr
oobbjjeeccttss ((レレーーダダーーのの物物体体))]] をオンにします。
[[AAnnaallyyttiiccss ((分分析析))]] >> [[AAuuttoottrraacckkiinngg ((オオーートトトトララッッキキンンググ))]] >> [[TTrraacckkiinngg pprrooffiilleess ((トトララッッキキ
ンンググププロロフファァイイルル))]] で物体を見ると、物体が緑色の境界ボックスで囲まれています。これ
は、ビデオ分析によって確認されたことを意味しています。物体が動き始めると、白色の
境界ボックスが表示され、レーダー分析によってその動きが確認されたことを示します。

3. [[TTrraacckkiinngg pprrooffiilleess ((トトララッッキキンンググププロロフファァイイルル))]] に移動し、ビデオストリームを再生しま
す。

4. 動いている物体が白色の境界ボックスで囲まれていることを確認します。ボックスが物体
の上または下にある場合は、[[RRaaddaarr ((レレーーダダーー))]] >> [[SSeettttiinnggss ((設設定定))]] >> [[GGeenneerraall ((一一般般))]]
で、レーダーの取り付け高さを調整する必要があります。

オートトラッキングプロファイルを作成して物体を検知する

各オートトラッキングプロファイルは、1つのレーダーシナリオに関連付ける必要があります。
レーダーシナリオがトリガーされると、対応するオートトラッキングプロファイルが有効になり
ます。PTZカメラが物体の方向に向き、カメラが分類の情報を検証します。その後、カメラがその
物体の追跡を開始します。

例:追跡プロファイル -センシティブな領域内の人物
追跡プロファイル -センシティブな領域内の人物
この例では、[[HHuummaannss iinn sseennssiittiivvee aarreeaa ((セセンンシシテティィブブなな領領域域内内のの人人物物))]] のレーダーシナリオで
検知された人物を追跡します。このレーダーシナリオの包含領域内で人物が移動しており、シナ
リオのトリガー条件を満たしている限り、追跡を継続します。カメラが人物として分類した物体
のみを追跡します。このレーダーシナリオと、トラッキングプロファイルが関連付けられた他の
レーダーシナリオの両方の基準を満たす移動物体が存在する場合は、センシティブな領域内の人
物を優先したいため、このプロファイルの優先度を他よりも高く設定します。

1. 分分析析機機能能>>オオーートトトトララッッキキンンググ >>トトララッッキキンンググププロロフファァイイルルへ進みます。
2. [++ CCrreeaattee ((作作成成))] をクリックします。

レーダービデオ融合オートトラッキング (エッジツーエッジ)
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3. [[HHuummaannss iinn sseennssiittiivvee aarreeaa ((セセンンシシテティィブブなな領領域域内内のの人人物物))]] のレーダーシナリオを選択し
ます。

4. [[TTrraacckkiinngg pprrooffiillee nnaammee ((追追跡跡ププロロフファァイイルル名名))]] にAT: Humans in sensitive areaと入
力します。

5. [[TTrraacckkiinngg ccrriitteerriiaa ((追追跡跡基基準準))]] で、[[OObbjjeecctt ttrriiggggeerrss rraaddaarr sscceennaarriioo ((物物体体ががレレーーダダーーシシナナ
リリオオををトトリリガガーーすするる))]] を選択します。

6. [[OObbjjeecctt ttyyppee vveerriiffiiccaattiioonn ((物物体体タタイイププのの検検証証))]] をオンにして、レーダーとカメラの両方が
人物として分類した物体のみを追跡するようにします。

7. [[HHuummaann ((人人物物))]] を除くすべての物体タイプをクリアし、カメラが人物として分類した物体
のみを追跡するようにします。

8. [[PPrriioorriittyy ((優優先先度度))]] を [[11 HHiigghheesstt ((11 最最もも高高いい))]] に設定します。
9. [保保存存] をクリックします。

例:追跡プロファイル -ゲートを通過する車両
追跡プロファイル -ゲートを通過する車両
この例では、[[CCaarrss ppaassssiinngg ggaattee ((ゲゲーートトをを通通過過すするる車車両両))]] のレーダーシナリオで検知された物体
を追跡します。レーダーとカメラの両方がその物体を検知できなくなるまで追跡を継続します。
カメラが車両として分類した物体のみを追跡します。このレーダーシナリオと、トラッキングプ
ロファイルが関連付けられた他のレーダーシナリオの両方の基準を満たす移動物体が存在する場
合は、他のレーダーシナリオを優先したいため、このプロファイルの優先度を他よりも低く設定
します。

1. 分分析析機機能能>>オオーートトトトララッッキキンンググ >>トトララッッキキンンググププロロフファァイイルルへ進みます。
2. [++ CCrreeaattee ((作作成成))] をクリックします。
3. [[CCaarrss ppaassssiinngg ggaattee ((ゲゲーートトをを通通過過すするる車車両両))]] のレーダーシナリオを選択します。

4. [[TTrraacckkiinngg pprrooffiillee nnaammee ((追追跡跡ププロロフファァイイルル名名))]] にAT: Cars passing gateと入力しま
す。

5. [[TTrraacckkiinngg ccrriitteerriiaa ((追追跡跡基基準準))]] で、[[OObbjjeecctt ddeetteecctteedd bbyy rraaddaarr oorr ccaammeerraa ((レレーーダダーーままたた
ははカカメメララがが検検知知ししたた物物体体))]] を選択します。

6. [[OObbjjeecctt ttyyppee vveerriiffiiccaattiioonn ((物物体体タタイイププのの検検証証))]] をオンにして、レーダーとカメラの両方が
分類した物体のみを追跡するようにします。

7. [[CCaarr ((車車両両))]] を除くすべての物体タイプをクリアし、カメラが車両として分類した物体のみ
を追跡するようにします。

8. [[PPrriioorriittyy ((優優先先度度))]] を [[55 LLoowweesstt ((55 最最もも低低いい))]] に設定します。
9. [保保存存] をクリックします。

注
同じ優先度を持つ複数のオートトラッキングプロファイルが同時にトリガーされた場合、希望
に合わせてオートトラッキングの設定を調整することができます。たとえば、物体間でカメラ
を切り替える、直近にレーダーのトリガー条件を満たした物体のみを追跡する、最も速く移動
する物体のみを追跡するなどができます。

オートトラッキングが有効になったときの録画ルールの作成

オートトラッキングが有効になったとき、ビデオストリームとレーダーストリームの両方を録画
することが可能です。レーダーストリームの録画では、物体がどこから来たのかを確認できま
す。ビデオストリームの録画では、追跡物体のズームインビューが表示されます。

例:ルールの作成 -ビデオストリームの録画
ルールの作成 -ビデオストリームの録画
この例では、オートトラッキングが有効になったとき、ビデオストリームをカメラのSDカードに
録画します。

1. [SSyysstteemm >> EEvveennttss ((シシスステテムム >>イイベベンントト))] に移動し、ルールを追加します。

レーダービデオ融合オートトラッキング (エッジツーエッジ)



11

2. ルールの名称を入力します (例: Record video when autotracking is activated)。
3. 条件の一覧から、[[PPTTZZ AAuuttoottrraacckkiinngg:: IIss ttrraacckkiinngg ((PPTTZZオオーートトトトララッッキキンンググ:: 追追跡跡中中))]] を選
択します。

4. アクションのリストで、[RReeccoorrddiinnggss ((録録画画))] の [RReeccoorrdd vviiddeeoo wwhhiillee tthhee rruullee iiss aaccttiivvee
((ルルーールルががアアククテティィブブででああるる間間､､ビビデデオオをを録録画画すするる))] を選択します。

5. [[SSttoorraaggee ((スストトレレーージジ))]] でSDカードを選択します。
6. [[CCaammeerraa ((カカメメララ))]] で、[[CCaammeerraa 11 ((カカメメララ11))]] を選択します。
代わりにレーダーストリームを録画するには、[[RRaaddaarr 11 ((レレーーダダーー11))]] を選択します。

7. [[PPrreebbuuffffeerr ((ププリリババッッフファァ))]] を5秒に設定し、はじめから録画を開始するようにします。
8. [保保存存] をクリックします。

レーダービデオ融合オートトラッキング (エッジツーエッジ)
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