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1.はじめに

カメラキャリブレーションは画像情報を利用したモーシ

ョンキャプチャに欠かせない技術であるが、現段階ではカ

メラが固定されたものが多く、撮影範囲の狭さや奥行きの

推定に問題がある。

そこで本研究では可動カメラを複数利用することで、よ

り撮影範囲の広いモーションキャプチャを開発することを

目的とする。今回は、 1つの可肋カメラのパンにより撮影

範囲を広くし、パノラマ画像を使用したマッチングを行う

ことで、カメラパン後のカメラキャリブレーションを行え

るようにする。

2.カメラキャリブレーション

カメラキャリブレーションは図1のようなチェスパター

ンを参照物体として利用する。今回はTsaiのキャリブレー

ション手法[1]を使用した。この参照物体からカメラパラメ

ータを測定し、さらにパノラマ画像を構成し、画像とパノ

ラマ画像の照合により、参照物体が存在しない画像からで

もカメラキャリブレーションを行えるようにする。

図1カメラをパンした時の動画像の一部

2-1カメラ回転量

内部パラメータは、カメラ固有のものなので一定とし、

カメラ間の外部パラメータを比較して、基準となる参照物

体からの回転量を求める。

実際のパンでは視点中心の回転ではないので、カメラの

回転中心座標を求め、カメラの回転軸を補正する。

2-2パノラマ画像の作成

参照物体が存在しない場合でも基準座標からの回転量を

求めるためにパノラマ画像を作成する。パノラマ画像を作

成するにあたり、一般的な射影変換などの変換はできないO

なぜなら射影変換は周辺が歪み、マッチングが正しく行え

ないからである。そこで、円筒画像に変換する。

円筒変換とは円筒の表面に画像を射影する変換のことで

ある。この変換はカメラの動きをパンのみに固定した場合

は非常に大きな効果をもつ。図2のように参照物体が映っ

たパノラマ画像から、図4のように参照物体を取り除き、

マッチングに適したパノラマ画像を作成し、基準画像から

の回転量を対応させておく。

図2　参照物体の映ったパノラマ画像

2-3パノラマ画像とマッチング

円筒変換を行った画像内の対象物の周辺部をテンプレー

トとして、作成したパノラマ画像とテンプレートマッチン

グを行う。このマッチングによりカメラの基準位置からの

回転畳が分かり、回転量と基準位置のカメラパラメータよ

り、対象画像におけるカメラパラメータを求めることがで

きる。図3が対象画像、四角枠がマッチング画像、図4が

パノラマ画像とのマッチング結果である。

図4パノラマ画像とマッチング結果

3.まとめ

これらの手法を使用することで準備段階において基準位

置のパラメータを取得すれば、参照物体が存在しないパノ

ラマ画像からカメラパラメータを得ることが確認できた。

今後はもっと広い場所やスタジオ以外の屋外など、より

一般的な場所においても精度を保ったままキャリブレーシ

ョンを行えるようにしていく。
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