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1　はじめに

一般に複雑な形状をCGで作成する場合、レンジファイ

ンダ等の高価な機材を使って、対象物体の形状を形状デー

タとして取得とする手法[2,3,4]やモデリングソフトを用

いて手作業で作成する手法などがとられている。しかし、

機材が非常に高価である、巨大な物体や運動する物体には

対応できない、作業の熟練のために長期間を必要とし正確

な形状を作成することは困難である、などの問題が挙げら

れる。本稿では特別な装置を用いずに動画像から得られる

情報をもとに物体の形状作成を行う手法を提案する。

2　モデルの運動パラメータ推定

本手法では、形状作成を行う対象物体の周囲を撮影して

ある連続した動画像を使用する。まず対象物体を多面体な

どの簡易な幾何モデルで近似する。次に0フレームとmフ

レームにおいてモデルの位置合わせを行う。そして、各フ

レームにおいて時空間勾配法[1]を適用して物体モデルの

運動パラメータを推定する。

3　特徴点座標推定

次に動画像中から共通する対象物体上の特徴点を含む

二枚の画像を選び、これらの画像間で対話的に特徴点の対

応付けを行う。そして動画像追跡によって得られた運動パ

ラメータから特徴点の三次元座標を推定する。この作業を

物体を取り囲むような複数枚の画像にわたり行う。本手法

は対象モデルのみが運動し、カメラは固定であると仮定す

る(図1)。以下に推定手法を示す。

図1 :特徴点の座標推定における概念図
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またkフレームからtフレーム間における物体の併進行

列(k,t) 、回転行列R(k,t)とtフレームにおける対象物体の

中心座標C,を用いて、 PEと*f+nは以下のように表すこと

ができる。
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式(1)-(4)を連立して解くことにより、点p.の三次元

座標を得ることができる。以上の処理について対象物体を

取り囲むように複数枚の画像間で行い、対象物体の特徴点

座標群を得る。

4　三次元>p-i長押成

形状作成においては特徴点座標推定で得た特徴点座標

群に三角ポリゴンを貼り付ける作業[2,3,4]を行う。この

とき、各画像間で対応付けを行った際の画像情報と運動パ

ラメータを参照することにより、ポリゴンの張り方を決定

する。

5　推定形状を用いた再追跡

推定された三次元形状を用いて2の動画像追跡を再び

行い、運動パラメータを取得する。そして3の特徴点座標

推定、 4の三次元形状作成を行う。以上の処理を繰り返す

ことにより推定される三次元形状の精度を高める。また3

の処理については、初回に行った対応付けの情報を保持し

ておくことで処理の高速化を行う。

6　まとめ

対象物体を撮影した動画像の追跡結果をもとに対象物

体の形状作成を行う手法を提案した。今後は本手法の実装

を行う。
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