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1.はじめに

近年,ネットワ-クを介 した双方向の遠隔教育が普及 し

つつある.しかし,三次元動画像を遠隔教育の教材 として

用いる場合には,モーションデータを作成するための専門

的な知識や設備が必要となる場合が多いため,教材の作成

が難しいという問題がある.

本稿では,モ-ションデータを容易に作成するために,

Han･is作用素を用いてカメラ画像上の点を抽出して三次元

位置推定を行う方法を検討し,実験した結果を報告する.

2 モーションキャプチャ部に要求される事項

本遠隔教育システムでは,指導者が用意した三次元モデ

ルとそのアニメ-ションが受講者側のディスプレイに表示

され講義が行われる.このとき,三次元モデルにモ-ショ

ンデ-タを与えて制御する.モーションデ-タの作成方法

には種々の方法が考えられるが,ここではモ-ションキャ

プチャを涌いてデ-タを作成する (図 1).キャプチャ部

は指導者及び-般受講者が使用するため,以下の要求を満

たす必要がある.

(隻)測定装置の入手が容易である

(2)-般的なpCの性能で実現できる

(3)測定環境や服装等の制限が少ない

本研究では,入手が容易である市販のUSBカメラ2台を

周いる ,まず,三次元位置の推定を容易にするためのマ

ーカーを被測定者の身体に貼付 し,2台のUSBカメラの画

像からステレオ法によりマーカーの三次元位置を決定する.

次に,三次元位置から人体姿勢を推定し,モーションデ-

タを作成する,
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図 1.システムの構成 図 2.手 の ひ ら形 パ ター ン

3.三次元位置の推定

ステレオ法では,左右カメラ画像上で対応する点の位置

の差 (視差)を奥行きの推定に用いる.本研究では,点の

検出のためにHaTris作用素を用い,左右の対応付けにはパ

タ-ンマッチングを用いる.HarTis作用素では近傍の画素

の明度の変化が大きく,かつ変化の方向が分散 している点

が検出される【牲 このような点は画素間の明度差が顕著で

あり,パターンマッチングにおける誤認識が少ない.した

がって,Harris摩周寮で検出しやすいマ-力-を剛 ､ればタ
点の検出とパタ-ンマッチングの双方に有利になる.

本研究では,図2に示す手のひら形のマーカーパタ-ン

を使周する,このパターンは多方向のエッジを多く含み,

Harris作用素の特徴を活かすことができる.また,角度を

連えて配置することで,マッチングにおける誤認識を少な

くすることができる.

4.実等及び評価

USBカメラを 豆5cm離 して並行に設置 し,カメラ前方

d【m]の位置に手のひら形パタ-ンを印刷 したA4サイズの

板を配置する 潤 3).実験では(a)d-1.5m,(b)a-2.Omに

ついて三次元測定を行った.回 射こ測定結果を示す,グラ

フの7Jは奥行き方向を,yは垂直位置を表す,なお,カメ

ラはCMS-V22 (Sanwa製,最大解像度 30万画素)を解像

度2万画素(160*120pixe榊こ設定して使用した.
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図4.測定結果

対象が平面であるためき検出されたマ-力-の座標が 縦

に並んで推定されている.対象の奥行き方向の平均誤 差 は ,

(a)d-亀.5mで3cm程度,(b)d-2.Omで5cm程度であるa

5.まとめ

本稿では,Harr呈S作用素を用いて USBカメラ画 像 か ら マ

-カーを検出し,三次元位置を推定する方法及び 実 験 結 果

を示した.その結果,2.0mの距離では 5cm程度 の 誤 差 で

あり,実用的な精度が得られることが明らかになった,

今後は,ここで得られた結果をもとにして姿勢推定処理

を行 う予定である.
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