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はじめに
　二次元の画像から現実世界の三次元情報を推定する問題は、コン
ピュータビジョンにおける基本的な研究課題である。本研究では、
未校正の単視点画像に写された特定の空間平面に対するメトリック
校正を、4点対応を用いずに推定したホモグラフィから実現するため
の手法を提案する。

メトリック校正について

額縁平面へのメトリック校正

メトリック校正とは
• 画像中に写ってい
る特定の平面を、正面から写し
たような画像に校正すること。

• ホモグラフィから実現できる。

ホモグラフィとは
• 画像面と空間平面上にある点の間で一対一の対応を定める。
• 画像面と空間平面との間で4点対応が定まれば容易に算出可能。

メトリック校正を行うメリット
• 三次元情報(角度や比率など)を画像から直接取得できる。

提案手法
ワールド座標XY Z系

- 空間点 : X = [X,Y, Z]T

- 同時座標 : X̃ = [X,Y, Z, 1]T

画像座標uv系
- 空間点 : m = [u, v]T

- 同時座標 : m̃ = [u, v, 1]T

　基準平面π0から対象平面πを計算する手法には従来法を用いる。
　対象平面πと、基準平面π0上のワールド座標XY Z系についての
射影行列Pから、提案手法により、π上の新しいワールド座標
X ′Y ′Z ′ 系についての射影行列 P ′ を計算できる。

提案手法の流れ� �

1 π0上にあるXY Z 系をπ上に移し、 X ′Y ′Z ′ 系と定める。
(X ′Y ′平面＝π、Z ′軸＝πの法線ベクトルn)

2 X ′ 軸と Y ′ 軸の単位方向ベクトルdx,dyを求める。

3 XY Z 系から X ′Y ′Z ′ 系への回転行列 Rw = [dx,dy,n]と
並進ベクトル t を計算する。

4 座標系間の関係式　X̃ =

[
Rw t
0T 1

]
X̃ ′ を解く。

5 X ′Y ′Z ′ 系についてのカメラモデルの式を解き、X ′Y ′Z ′ 系と
uv 系についての射影行列 P ′を計算する。
ここで、λは非ゼロのスカラである。{

λm̃ = P ′X̃ ′

P ′ = [MRw, P t̃ ],
P = [p1,p2,p3,p4],M = [p1,p2,p3]

6 以下の式からホモグラフィ行列 Hπを求める。{
λm̃ = Hπ[X

′, Y ′, 1]T

Hπ = [Mdx,Mdy, P t̃ ],
(1)

7 入力画像に H−1
π を施すことでメトリック校正を実現する。� �

実験結果
　以下の3種類の画像についてメトリック校正を行なった。

- XY Z座標系(赤) : 基準平面
- X ′Y ′Z ′座標系(青) : 対象平面

メトリック校正� �
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　メトリック校正後の対象平面について長さと角度の推定をし、
真値との誤差を計算した結果が以下の表である。
　

長さの推定結果� �

� �
角度の推定結果� �

� �

平均相対誤差はそれぞれ
- 長さ : 約5%

- 角度 : 約4%

となっている。

まとめ
　本研究では、４組の点対応が容易に定められないような平面に対
するホモグラフィの推定方法を新たに示し、その平面上の三次元情
報を一枚の画像のみから取得可能であることを示した。評価実験の
結果から、提案手法の妥当性と有効性をある程度確認した。


