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研究の概要   
本研究では，各種防犯グッズのように，各人が身に着けるタイプのパーソナル監視技術を
提案する．具体的には，全方位監視カメラにより，装着者の周囲 360 度をシームレスに観
察し，予め登録された不審者（ストーカー等）を素早く発見，身に迫る危険を装着者に知
らせることができる．現在，軽量な全方位カメラを設計，試作すると共に，接近物体を発
見する技術や人の歩き方から個人を認証する技術等の構築を行った． 
研 究 分 野：総合領域 
科研費の分科・細目：情報学・知覚情報処理 
キ ー ワ ー ド：コンピュータビジョン、センシングデバイス・システム、 
         パターン認識、画像情報処理

１．研究開始当初の背景・動機 
 附属池田小学校でおきた異常者による殺
傷事件，神戸の幼児殺人事件，レイプなど
の性犯罪，そしてニューヨーク世界貿易セ
ンタービルに代表されるテロ事件など，世
の中には危険が溢れている．これらの危険
を防止する手段の一つが，環境埋め込み型
の監視システムである．環境埋め込み型は，
人が沢山集まる場所で犯罪の解決に効果を
発揮するが，危険は必ずしも人が沢山集ま
る場所だけではない．例えば，神戸の幼児
殺人事件やレイプ事件などは，人気のない
場所が犯罪現場となる．このような犯罪現
場に対応するためには，従来型の環境埋め
込み型だけでなく，各種防犯グッズのよう
に各人が携帯し，近寄る危険を自ら発見で
きる監視システムを考えていく必要がある． 
 
２．研究の目的 
 本研究では，各人が装着することで，常
にその人物の周囲状況を実時間監視するこ
とのできる装着型全方位ステレオ監視シス
テムを提案する．本研究期間内には，装着
型全方位ステレオセンサ（全方位複眼セン
サ）の設計・試作に加え，提案センサによ
る三次元距離計測ならびに特定人物の認証
技術の確立を目指す． 
 
３．研究の方法 
 本研究では，３つの要素技術を以下に示
す５つのテーマに分けて実施している．  

T1) 全方位複眼センサのデザイン・試作 
T2) カメラキャリブレーション 
T3) 実時間自己位置姿勢推定法の研究 
T4) 全方位三次元距離計測手法 
T5) 特定人物認証手法 
 
４．これまでの成果 
○軽量全方位複眼センサのデザイン・試作 
 図１は，設計・試作した軽量全方位複眼
センサである．半径 20mm の双曲面鏡（中
央鏡）と，半径 4.4mm の凸放物面鏡 4 個
（周辺鏡）から構成され，重さはわずか 11g
と軽量で，1/3 インチ CMOS カメラとの組
み合わせにより，図１のような映像が獲得
できる． 

 
 
 
 
 
 
 
図１ 
 

○全方位複眼用カメラキャリブレーション 
 液晶パネルのような平面ディスプレイを
用いて，密なパターン光をカメラに投影し，
空間コード化法によりカメラ座標とディス
プレイ座標を対応づけることで，受光光学
系の歪み推定を行う手法を構築した．図２
左のような強い歪みを，補正可能である． 
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○ 全方位三次元距離計測手法—全天球バ
リアの研究 
狭基線長に適した新たな 3 次元計測手法と
して，無限遠仮説に基づく実時間 3 次元計
測手法を構築した． 1600×1200 画素の実
画像に対し、30.4ms とビデオレートでの
近接物体検出ができた。さらに、無限遠仮
説による近接物体発見手法は，画像の解像
度に比例し，発見可能距離が遠くなる．そ
こで、入力画像を予め階層画像に変換し，
どの解像度で鏡面領域に差が発生したかを
調べることで，物体までの奥行きを計測す
る手法を構築した．5 階層の場合で、1600
×1200 画素の実画像に対する処理時間は、
131ms であった．図３では，紫色の枠内部
分に対して，距離計測を行い，右方向，廊
下の奥は遠方（青），右上を通過中の人物は
近接（黄・赤）として検出されている． 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

○ 特定人物認証手法の研究 −ストーカ
ーウオッチャーの研究 
１．カラーとテキスチャ情報を用いた実時
間人物追跡手法の開発 
 複数のカラー特徴とエッジ勾配方向に基
づく形状特徴を統合した MeanShift によ
る追跡手法を開発した．前景と背景の識別
度の高い特徴の適応的な選択，及び初期追
跡モデルとの類似度に基づく追跡モデルの
更新により，時間的に見えが変化する対象
を安定して追跡できた．  
２．歩容からの個人認証手法 
 様々な方向の歩容動画像に対して，周波
数特性の解析と方向変換の学習によって個
人を認証する手法を実現した．実験では，
20 被験者の 24 方向からなる約 750 系列の
低解像度画像(20×30 画素)に対して評価
を行い，2 方向特徴を辞書登録した場合で，
約 95%の照合率(10%誤報時)を達成した． 
 

５．これまでの進捗状況と今後の計画 
各テーマの要素技術の確立を行い，最終年
度には，すべての要素技術を統合した監視
システムを完成し，市街地等の実環境にお
いて，総合評価実験を実施し，その有効性
の評価を行う予定である． 図２歪み補正 
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図３ 階層画像による 3 次元距離計測
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