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１１１１．．．．はじめにはじめにはじめにはじめに    

 画像上で最も特徴量の大きい点を注視点とし，そ

の注視点を追従しながら撮影を行うアクティブカメラ

(図１)をヘリコプタに搭載して三次元地図を作製す

る研究が張らによって進められている[1]．そこで同

じアクティブカメラを車に搭載し，ステレオ視によって

三次元立体図を作成するシステムの開発を現在進

めている． 

本研究の応用として，カーナビゲーションに使用さ

れるような三次元地図の作成があるが，この場合撮

影されるシーンは建物が並ぶ街中であることが想定

される(図２)． 

 アクティブカメラを利用して注視点が画像中心に写

るように撮影した画像を注視画像と呼ぶ．カメラを移

動させながらこの注視画像を連続的に撮影し，ステ

レオ視を行う．既に様々なステレオ画像間における

対応点探索法が提案されているが[2]，注視画像に

特化したアルゴリズムは提案されていない． 

また，そこで，本研究では撮影シーンが限定され

た場合の連続的に撮影された注視画像の性質を利

用した対応点探索法を提案する． 

２２２２．．．．注視画像注視画像注視画像注視画像におけるにおけるにおけるにおける対応点探索対応点探索対応点探索対応点探索    

 アクティブカメラで注視点が画像中心に写るように

撮影するため，異なる地点から撮影された注視画像

であっても，画像中心には同じ注視点が写る．その

ため，複数枚の注視画像の対応点探索を行う場合，

それらの画像中心の対応点は既知である．これは対

応点が全く未知の状態で対応点探索を始めなけれ

ばならない既存のステレオ視の対応点探索と大きく

異なる点である． 

また，建物が並ぶ街中を撮影することを想定して

いるため，撮影シーンの奥行きが大きく変化しなく，

画像が連続的に撮影された場合，注視画像におい

ては画像中心に近い点ほどステレオ画像間でのず

れが少ないと仮定できる． 

 そこで，本研究においては，注視ステレオ画像間に

おいて対応付けを行う際に，画像中心が既知である

ことと，注視画像における先の仮定を利用する．次節

にその具体的なアルゴリズムを述べる． 

 

  

 

３３３３．．．．アルゴリズムアルゴリズムアルゴリズムアルゴリズム    

ステレオ画像の基準画像上のある点に注目して，

その対応点を参照画像上の対応点候補から決定す

る際に，注目点とその対応点候補とにおける周辺画

素の濃淡値の相関を評価し，その中で最大の相関

値を持つ対応点候補を注目点の対応点とするのが

一般的な手法である． 

これに加え，本研究では前節に述べたようにステ

レオ注視画像の画像中心(注視点)の対応関係が既

知であることから，画像中心を基準とし，画像中心か

ら画像上のある点まで画像上の距離，そして画像中

心とその点とを結んだ画像上の線と画像中心を中心

とした画像上の座標系の横軸とが成す角という２つの

パラメータ(図３)を導入する． 

また，注視画像上において画像中心に近い点ほ

どステレオ画像間でのずれが少ないという先の仮定

から，画像中心を基準としたある点までの距離と画像

中心とその点が成す角はステレオ画像間において，

その点が画像中心から近ければ近いほど変わりにく

図１．アクティブカメラの構成図[1]  

図２．想定される撮影シーン  
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く，遠ければ遠いほど変わりやすいと言える．そこで，

これら２つのパラメータについての相関値を基準画

像上の注目点から画像中心までの距離を用いて重

みを付けて評価する． 

 

以上のことをふまえて，注視ステレオ画像における

基準画像上の点と参照画像上の点との相関値を計

算する式を以下のようにした： 
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式(1)．２点間の相関値計算式[2] 

ただし， basep ， refp はそれぞれ基準画像上の点，

参照画像上の点を表し，Φは２点間の相関値を表

す． basel ， baseθ はそれぞれ基準画像上における画像

中心から点 basep までの画像上の距離と，画像中心と

点 basep とを結んだ線と画像中心を中心とした座標の

横軸とが成す角を表し，同様に， refl ， refθ は参照画

像上における画像中心を基準とした距離と角度を表

す．δ は２点における濃淡値の相関値を計算する関

数を表し，例としてＳＡＤやＮＳＤ，ＮＣＣなどがあげら

れる． 

４４４４．．．．実験実験実験実験    

提案手法と従来手法の比較のために，連続的に

撮影を行った場合を想定した注視画像をＣＧで複数

枚作成し，それらの画像(図４)に対して提案手法と

従来手法とで対応点探索を行うことで，それらの対応

付け精度を比較した(表１)． 

注視点を基準とした距離と角度という２つのパラメ

ータを加えた提案手法の有効性を示すために，従来

手法として，その２つのパラメータを除いて，単に２点

における濃淡値の相関値をＮＳＤによって計算し，最

大の相関値が計算された参照画像の点を基準画像

における注目点の対応点とする手法を採用した． 

 また，実験では対応付けが正しく行われるか確認し

やすいように，注視画像から特徴点を抽出して，特

徴点に関する対応付けの精度を観察した．特徴点抽

出は画像に対してエッジ抽出を行い，エッジの枝を

抽出するフィルターを画像に通すことで特徴点抽出

を行った． 

以下が実験結果である．表中に各種類の実験画

像に対する提案手法と従来手法の対応付けの成功

率を載せた． 

 

実験画像 画像１ 画像２ 

従来手法 ９１％ ８４％ 

提案手法 ９８％ ８９％ 

表１．対応付け精度表 

表(１）より，実験結果より，提案手法によって従来手

法よりも高精度な特徴点に関する対応付けができた

ことが確認できた． 

 

 

５５５５．．．．おわりにおわりにおわりにおわりに    

注視画像を用いてステレオ視のための対応点探

索を行う場合，ステレオ画像間において画像中心の

対応関係が既知であることから，画像中心を基準に

した画像上の点までの距離，そして角度という２つの

パラメータを導入した。さらに注視画像においては画

像中心に近い点ほどステレオ画像間でのずれが少

ないという仮定から，２つのパラメータに重みを付け

た上で，を基準画像における点と参照画像における

点の相関値を計算する式に２つのパラメータを取り入

れる手法を提案した． 

 今後は提案手法をさらに改良していくとともに，連

続画像を利用することによって，ステレオ画像間にお

ける点の移動を予測し，対応付け精度を向上させる

手法を開発していく予定である． 
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図３．画像中心を基準とした２つのパラメータ 

図４．ＣＧで作成した比較実験用注視画像 

画像１  画像２ 
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