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三次元画像計測
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• 接触型方式

プローブを物体に接触させてなぞる．

計測時間が大．物体表面に傷

• 非接触型方式

高速，高精度．簡便な操作性．

三次元画像計測

計測方式
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三次元画像計測の応用分野

•産業ロボットの視覚（物体認識），地形測量

•CAD・ＣＧ，外観検査のための立体入力

人の奥行き知覚と三次元計測との関係

1．水晶体筋肉の収縮＜＞レンズ焦点法

2．両眼視差＜＞ステレオ法

３．遠近解析＜＞単眼視法

４．物体運動＜＞オプティカルフロー
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受動型計測と能動型計測

•能動型計測

対象に対してエネルギー(光，電波，音波等）を照射．

対象から反射してくるエネルギーを計測．

計測装置は高価．

空間分解能，計測時間，計算コストは大．

•受動型計測

通常の照明以外のエネルギーは用いない．

装置が簡易．分解能は低い．
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三次元

画像計測

受動型

能動型

レンズ焦点法

ステレオ法

動画像

光レーダ法

アクティブ
ステレオ法

照度差ステレオ法

モアレ法

干渉法

位相差計測

時間差計測

スポット光投影法

スリット光投影法

ステップ光投影法
コード化パターン投影法

濃度傾斜パターン投影法

ヘテロダイン法
タルボー法

両眼視
三眼視
カメラ移動

三次元画像計測法の分類
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ステレオマッチング

から距離を計測ずれ２枚の画像の対応点の d
三角測量の原理
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対応点決定が問題
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複数光源の反射率地図

照度差ステレオ法
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プロジェクタ系

カメラ光軸

画像面

焦点

カメラ系

三次元空間点

スポット光投影法
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三角測量に基づく形状計測



知的画像処理（７）13

l

スリット

カメラ光源

画像

１回の撮影で1本のスリットに

よる光切断像が得られる．

スリット光投影法（光切断法）
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カメラ

マスクパターンプロジェクタ

スリット角に相当

（２）

（１）

（３）

マスクパターン

空間を分割

空間コード化パターン光投影法
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レンジファインダ scan time: 0.6sec.
interface: SCSI-II

レンジデータの獲得

実験環境
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画像1 画像2

重ね合せ 重複部の除去

パッチ再構成隙間の穴埋め

データ統合処理
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生成モデルの表示



知的画像処理（７）19

シルエット法による形状モデリング

θ

ターンテーブル

光

カメラ

物体
画像
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2-directions 3-directions

4-directions

シルエットによる形状復元の原理

：視線方向

ボクセル空間
への投影
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シルエット法による形状復元例

画像計測 ボリュームデータ
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エピポーラ面画像による形状モデル化

v0

θ

ターンテーブル

光

カメラ

物体
画像
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エピポーラ面画像

原理
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観測画像の例
物体データの

表示例１
物体データの

表示例２

EPIによる物体構成の例
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