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姿勢の確率分布を用いた単眼カメラからの姿勢推定
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1.　はじめに

単眼カメラによる動画像を用いたモーションキャプチ
ャでは,人物の三次元姿勢モデルを動画像のキーフレーム

に重ね合わせて姿勢を決定(フィッティング)し,キーフ
レーム間の動作を追跡により決定することで動画中の人

物の動作を得ることができる.キーフレームのフィッティ
ングにおいて,従来手法では手作業に依存する部分が多く,
手間がかかっていた.また,奥行き方向のフィッティング

は直感によって行うしかなかった.
そこで本研究では,あらかじめ用意した学習用動作デー

タから姿勢パラメータの確率分布を求め,画像上の人物の
体軸の位置から三次元姿勢を推定する手法を提案する.

2,姿勢データベースの作成
人体モデルは,各部位の間に親子関係を持った多関節モ

デルで表される(図1).
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図1 :人体の多関節モデル(右)と木構造(左)

姿勢データベースは,人体の様々な姿勢の集合であるー
既存のマルチカメラによるモーションキャプチャシステ

ムrll【2】によって三次元的に正確な一連の動作データを取
得し,学習用の姿勢の集合を得る(図2).

図2 :マルチカメラモーションキャプチャシステム
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3.体軸の入力と姿勢の選択
単眼画像中の人物に対して,四肢の体軸をマウスポイン

ティングにより得る(図3). Loweの方法T31により,姿勢
データをスクリーンに投影した時,体軸が指定した体軸に

最も近い姿勢をデータベースから選択する,しかし,限ら
れたデータベースの中から選択した姿勢では,必ずしも入

力した体軸にぴったりと一致するとは限らない.そこで選
択された姿勢を修正することになる.

4.　姿勢の修正と確率分布

姿勢の修正にあたって本研究では,指定した体制と投影
された体軸の投影面上での向きが一致することを条件と

する.見かけの姿勢は容易に修正できるが,奥行き方向の

修正量は未知となる.そこで,姿勢データベースから姿勢
の確率分布を求fc,これを用いて未知の修正パラメータを

決定する.すなわち,姿勢の分布が正規分布であるとし,
姿勢パラメータの確率密度関数を最大とする値を推定結
果とする(図4).

図3 :体軸の指定　　　　　図4 :推定結果

5.　まとめ

単眼カメラによる動画像を用いたモーションキャプチ

ャシステムにおける,フィッティング作業の負担を軽減す

るために,確率分布を用いた姿勢推定システムを提案した,
これにより,体軸を指定するのみで姿勢推定を行え,また

奥行き方向の姿勢を論理的に決定することが可能となっ
た,今後の予定としては,データベースの充実およびデー

タベースの適切な構築法の調査などがあげられる.
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