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1.はじめに a) ビデオ画像による標定 
これまで、距離情報を取得できるレンジ画像は、

レンジスキャナが静止させた状態で撮影され解析さ

れてきており、レンジスキャナを移動しながら抽出

された画像はほとんど活用されていなかった。そこ

で、レンジスキャナを移動させ画像収集し、同時に

撮影されたビデオ画像と融合して利用することを試

みる。撮影対象物として連続性のある高速道路を選

定する。撮影されたビデオ画像とレンジ画像を対応

させるためにビデオ画像からスリット画像を生成す

る方法を考案した。また、レンジ画像のみを用いた

振動量の除去方法も検討する。この研究では、これ

らの画像は車の振動を含んでいるために、これを取

り除く画像処理方法について述べる。 

ビデオ画像からスリット画像を生成し動的レンジ

画像に関連付けてノイズ除去する方法である(図 3)。
動的レンジ画像の撮影中に同時にビデオ画像を撮影

することにより、ビデオ画像を利用することが可能

となる。ノイズ除去は常に画像に写っていて撮影位

置の変化がないダッシュボードを基準にして行う。

この方法は、レンジ画像中にノイズ除去に関する基

準対象物が撮影されていない場合に有効である。 
b) レンジ画像中の基準対象物による標定 
レンジスキャナと同じ振動の影響を受ける基準対

象物をレンジ画像中に目視可能なとき、その基準対

象物の振動状況を考慮してノイズ除去する方法であ

る。複数のレンジ画像中の基準対象物の性状値でノ

イズ除去する。この場合も、基準対象物が常に写っ

ていて撮影位置の変化がないことが条件である。こ

の研究では、移動車両の一部(図 4 の車の屋根)を基

準対象物とする。 

2.レンジ画像 
実験に用いるレンジスキャナは

RIEGL 社 の "3D-Laser Mirror 
Scanner LMS-Z210"である(図 1)。こ

の装置は，装置前方の画面上すべての

画素に対して斜距離を取得すること

が可能である。また、同時に仰角，水

平角も取得できるので、各画素に投影

される被写体の位置を 3 次元座標に

変換したデータとして取得できる。 

c) ノイズ除去の適用 
 図 3 や図 4 の画像中の基準対象物により、図 5 の

ノイズ除去を行った結果を図 6 に示す。この処理に

より、距離情報の取得が可能となる図 7 の動的レン

ジ画像が生成される。 
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5.距離情報の取得 
レンジスキャナを移動させて撮影しているため、

レンジ画像の各ラインは異なる撮影地点で撮影され

た情報となる。そのため、距離情報を得る場合には、

次の場合に分けて距離情報を取得することにした。 
1. 路面情報の変化が少なくレンジスキャナの移動

条件を考慮せずに距離情報を取得する場合 
2. 実際の測定点間の距離情報を取得する場合 
a) 移動条件を考慮しない距離情報の取得 
各測定点の距離・仰角・水平角から３次元座標

(x,y,z)を算出する。この３次元座標を用いて測定点

間の距離情報を取得する。 
b) 実際の測定点間の距離情報の取得 
 レンジスキャナが移動していることを考慮し測定

点間の距離情報を取得する。実際に撮影された時刻

における 2 点間の距離情報が得られる。この処理で

は、移動方向に垂直な実際の２地点間の線分距離を

求めることに用いられる。手動で２点の測定点を設

定するため、誤差を考慮して数回測定してから平均

値を導くことが妥当である。この処理を行うには下

記の移動距離を考慮する。 
1.レンジスキャナの移動距離 
 レンジスキャナが移動した距離を考慮する。レン

ジ画像中より設定した移動方向設定点からレンジ画

像での移動角を算出しx座標，y座標の補正を行う。 
2.フレームスキャンの移動幅 
レンジスキャナが移動しながら撮影しているため、

ラインスキャンごとに間隔が異なってくる。この間

隔はレンジスキャナの移動速度・移動角・水平角・

ラインスキャン時間などを考慮して算出する。 

 
図 4:レンジ画像 

  
 図 5:ノイズ除去前   図 6:ノイズ除去後 

6.考察 
a) 動的レンジ画像ノイズ除去に関する考察 
 レンジスキャナが１ラインにかかるスキャン時間

はｔ＝0.05 秒と非常に短い。そのため、ビデオ画像

を動的レンジ画像に対応させる場合、それぞれの撮

影時刻を明確に記録する必要があり、対応点も正確

に設定できないとノイズ除去が難しい。この２つの

条件が合ったときに初めてノイズ除去が可能となる。 
動的レンジ画像中の基準対象物によってノイズ除

去を行う場合では、レンジ画像のみを用いるため、

簡易かつ的確なノイズ除去が可能となった。 
b) 距離情報の取得に関する考察 
 路面情報の変化が少なく移動条件を考慮せずに距

離情報を取得する場合では、動的レンジ画像そのも

のを用いることができた。また、手動で測定点を決

定する際の誤差も比較的少なくてすむ。しかし、測

定点が遠い程誤差は大きくなる傾向にあるため、な

るべく近距離で距離情報を取得することが望ましい。 
実際の測定点間の距離情報を取得する場合では、

レンジスキャナが移動しているため、求めたい測定

点を設定するのが困難である。それに手動で測定点

を設定する際の誤差が大きな距離誤差となってしま

う。そのため、誤差が大きくなる場合には測定点の

採用から取り除く必要がある。 
7.まとめ 
路面情報の変化が少ない状況で動的レンジ画像を

撮影し、レンジ画像中の基準対象物によってノイズ

除去を行い、移動条件を考慮せずに距離情報を取得

する場合が最も簡易に距離情報を取得できる。それ

らの全てが可能でないとするなら、その中でも最も

影響を受ける段階がノイズ除去に関する処理である

ので、できるだけ動的レンジ画像中の基準対象物を

用いるべきである。また、どうしても基準対象物が

写らない場合には人工的に対象物を設置してもよい。 
動的レンジ画像は比較的単純かつ連続性のあるも

ので有効であり、撮影対象物が複雑であったり連続

性がない場合では有効性が低くなろう。 
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