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１． はじめに 

国土交通省は，国土全体の点群データや 3次元

モデルの整備とオープンデータ化[1]を推進して

いる．その活用事例の一つとして，建造物や地

物に属性情報を付与し，カメラレンズ等をとお

して注視対象の情報を AR（Augmented Reality）

で可視化するサービスが構想されている．この

実現には， GNSS（ Global Navigation Satellite 

System）衛星による測位精度が重要となる．しか

し，建造物周辺では測位精度が低下するため，

異なる建造物の情報を誤った位置に可視化する

可能性が高い．この課題に対応するため，既存

研究[2]では，認識用マーカを基に注視対象を特

定する技術が開発されているものの，全建造物

にマーカを設置するには膨大なコストが掛かる． 

そこで，本研究では，都市空間の点群データ

とカメラ画像を用いて，画像に付与された GNSS

の位置情報を補正する手法を提案する． 

２．研究の概要 

 提案手法（図 1）は，点群抽出機能，点群投影

機能と位置補正機能で構成される．入力データ

は，GNSS の位置情報が付与されたカメラ画像と

地上設置型レーザスキャナで取得した点群デー

タとする．出力データは，撮影位置補正結果と

する． 

２．１ 点群抽出機能 

本機能では，カメラ画像の注視対象を点群デ

ータから抽出する．まず，カメラ画像に付与さ

れた GNSSの位置情報を取得する．そして，取得

した位置情報を基に GNSSによる位置情報の誤差

を考慮して半径 25m 以内の点群データを抽出す

る． 

２．２ 点群投影機能 

本機能では，抽出した点群データを回転しな

がら二次元平面上に投影（図 2）する．まず，縦

方向に 0 度から 180 度まで 10 度ずつ，横方向に

対して 0 度から 360 度まで 10 度ずつ回転しなが

ら投影する．そして，合計 648枚の投影画像（以

下，点群投影画像）を生成する． 

２．３ 位置補正機能 

本機能では，画像の位置情報を COLMAP[3]で

出力した位置情報に補正する．まず，カメラ画

像 1 枚と点群投影画像 648 枚を COLMAP に入力

する．次に，COLMAP で算出した画像撮影位置

の座標を取得する．最後に，取得した座標を撮

影位置の補正結果として出力する． 

 
図 1 提案手法の流れ 

 

 
図 2 点群投影機能 
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３．実証実験 

３．１ 実験内容 

本実験では，GNSS の位置情報を付与した 4 視

点のカメラ画像を対象に，提案手法の適用前後

とネットワーク型 RTK 測量で測位した正解デー

タの距離値により位置の補正精度を評価する．

これにより，提案手法の有用性を確認する． 

３．２ 結果と考察 

提案手法による各カメラ画像の撮影位置を可

視化した結果を図 3 に示す．COLMAP で生成し

た点群データを正面から確認すると，提案手法

により補正した撮影位置（図 3黒枠）と実際の撮

影位置とに大きな誤差は見られなかった．  

次に，提案手法による補正前後の位置と正解

データとの差分を表 1に示す．表 1の補正前を確

認すると，2 次元および 3 次元上における差分の

平均が 17.04m，17.94m である．対して，補正後

は 4.13m，4.47m となり補正前より差分が小さい

ことが確認できた．このことから，提案手法に

より点群データとカメラ画像を用いて，GNSS よ

りも撮影位置を高精度に補正できることがわか

った．ただし，補正後のみに着目すると十分な

精度とはいえない．これは対象以外の地物が特

徴点抽出の妨げとなり差分が大きいことが原因

と考えられる．この原因を解決するため図 4に示

すように，対象以外の地物を画角内に含まない

よう拡大した画像を COLMAP に入力した．その

結果，撮影位置は補正されなかった．これは，

画角が変化し対象に近づいたことで，特徴点数

が増加し適切な対応点を検出できなくなったた

めである．このことから点群投影画像と特徴点

を十分にマッチングできず位置情報を算出でき

なかったと考えられる．そのため，撮影距離の

違いで特徴点数が増減した場合でも位置補正が

適応可能にする必要がある．今後は，特徴点を

マッチングできた数に応じて，COLMAP 内の位

置情報を算出するための閾値を自動で変更する

手法を検討する．これにより，抽出された特徴

点数に関わらず位置情報が算出でき，提案手法

の実用性，位置補正の精度向上を目指す． 

４．おわりに 

本研究では，点群投影画像とカメラ画像を

COLMAP に入力しマーカレスで撮影位置を補正

する手法を提案した．今後は，画角の変化で位

置情報の補正を適応する手法を検討し提案手法

による実用性，精度の向上を目指す． 
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図 3 撮影位置の可視化結果 

 

表 1 正解データとの差分 

 
補正前 補正後 

2次元 3次元 2次元 3次元 

視点 1 9.60m 9.90m 3.78m 4.10m 

視点 2 16.51m 16.58m 3.70m 4.11m 

視点 3 10.27m 11.68m 3.75m 4.13m 

視点 4 31.76m 33.59m 5.30m 5.54m 

平均 17.04m 17.94m 4.13m 4.47m 

 

図 4 拡大した画像による位置補正結果 
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