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1. まえがき 
ステレオ画像処理は、複数台のカメラにより撮影

した画像間の対応付けを行い、三角測量の原理によ

って対象物までの距離の計測を行う方法である。こ

の技術は、今後進展していくと思われるロボットビ

ジョンの応用場面で広く使用される有用な分野であ

る。しかし、一般に距離画像のリアルタイム生成は

困難な場合が多く、時々刻々と変化する環境に応じ

て使用することは難しい。 

本稿で述べるステレオ画像処理は、リアルタイム

生成に重きを置きながら、距離画像に一定の信頼性

を維持していくことを目的としている。 

 

2. アルゴリズム 
本稿で用いるアルゴリズムは、一般に距離生成で

用いていられるBlock Matchingを用いて画像全体を

総舐めしていくのではなく、分散値、輝度値を用い

て、主要な特徴点を検出し、その検出された特徴点

間は同じ距離にあるものとして処理を行っていく。 

2.1 Simple Divide-and-Conquer 
Divide-and-Conquer すなわち分割統治法とは、左

右画像の特徴点を基に、走査線を分割する方法であ

る。これにより、画像内を分割し、マッチングを効

果的に行う。特徴点検出には signal variance to 

matching error ratio〔SER〕(信号分散対適合誤差

比)及び、variance difference〔VD〕(分散差異)[1][2]

の値を用いて左右特徴点間の適合判別を行う。 
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p：注目ブロック, 

m：注目ブロック内の各々の画素, 

d：移動画素, IL：左画像,IR：右画像, 

║Ω║：注目ブロックの画素数 
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今回は、時間効率の関係上、SER は用いずに VD 方

のみを用いて単純化して実行した。 

まず、画像の行を一定間隔毎に選んでいき、その

行での全体の分散値を求める。この分散値が一定の

閾値α以下であれば、この行全体は、変化の度合い

が小さいので、同じ距離にあるものとして処理を行

う。閾値α以上であれば、その行の変化の度合いが

大きいので、その行全体の最大輝度及び最小輝度の

中間値を輝度閾値とする。 

次に、注目行において、この輝度閾値をまたぐ画

素を探していき、その画素間において、再度分散値

を求め、注目範囲の分散値と、分散値の閾値βとの

比較を行う。 

一連の作業を左画像行うことによって、当初多く

の特徴点が存在しているのが、統合処理により、主

要な特徴点のみに絞られていく。基本的な流れは以

下の図 1の様な流れである。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1 対応点検出の流れ 

注目したマッチング領域全体の分散値を求める

分散値が閾値αより大きい？ 

領域の最大輝度と最小輝度の

中間輝度をまたぐ部分を探す 

分割した領域で再度分散値を求める 

分散値が閾値βより大きい？ 

その行の領域ブロックを統合する 

行全体統治完了？ 

統治完了 

Yes     No 

Yes     No 

No      Yes 
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以下に簡単な例を示す。 

例) 全体的な分散値の閾値 20、局所的な分散値の閾値 10 

分散値が 20 より大きいので、分割を行う。中間輝度は 107

なので、107 をまたぐ部分を探す。 

 
2.2 右画像対応点検索方法 
左画像に対する対応点を右画像において求める際、

一連の作業を右画像に対しても行うべきではあるが、

全く異なる点を多く検出してしまう可能性が高いの

で、右画像には、視差を踏まえた左画像での対応点

付近の範囲において、Block Matching を行い、対応

点検出を行った。 

対応点が求まった後、距離を求めるための定数を

掛けることにより対応点部分の距離画像を求めるグ

ラデーションを施し、画像全体の距離画像を求める。 

 

3. 距離画像生成結果 
今回、用いた画像は 320×240 の輝度画像である

(図 2)。この画像に対して、距離画像を生成した結

果は図 3となる。また、処理時間は、一般的な Block 

Matching 法を採用した場合は、約 11 秒であったの

に対し、ここで採用した手法では約 0.4 秒となった。

結果として得られた図 3に示す距離画像において、

白色が近くにあるもので、黒色は遠くにあるもので

ある。尚、計算実行環境は PentiumⅣ 1.7GHz Memory 

384MB であり、図 3の生成結果は、3行おきに処理を

行ったものである。 

 

 

 

 

 

図 2 左右入力画像 

 

 

図 3 生成された距離画像 

 

４. 今後の課題 
今回行った手法では、距離画像の信頼性をある程

度維持しつつ、処理時間の短縮化を図った。結果は、

まだ不完全ではあるが、単体の物体をある程度認識

可能であった。今後は、複雑な環境にも対応できる

よう、対応点検出の際の新たな制約等を検討する必

要がある。 

 

５. むすび 
本稿では、距離画像のリアルタイム生成に重きを

置きながら一定の信頼性を維持していくことを目的

とした。今後、ロボットビジョンは一層発展してい

く分野と考えられるので、物体認識、歩行可能領域

認識および、人物認識等を組み合わせることにより、

実世界の様々な環境を画像処理によって把握するこ

とを目標としている。 

最後に、有益な御討論を戴いた本学 e-LAB/マルチ

メディア・ラボの諸氏に謝意を表する。 
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