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1 まえがき
複数カメラを擁するモニタリングでは，カメラ同士が

撮影対象空間を共有していることがわかると，重複して
いる空間に対する様々な情報を得ることができる．
我々は，撮影対象空間の三次元情報を陽に求めること

なく，画像上で撮影対象空間の重複度合を定量化する手
法について提案してきた [2]．これは同一空間内に存在
する固定カメラと移動カメラから得られた映像シーケン
スについて，自然特徴量を用いたマッチングにより，重
複度合を調べ，撮影対象空間の重複領域の見かけの大き
さを定量化する手法である．
本稿では，実際に複数の固定カメラに対して移動カメ

ラの撮影領域の重複度合を求める実験を行ったので，そ
の結果について報告する．

2 SIFT keyに基づく撮影対象空間の重複度合の算出
本研究では，撮影条件の異なる画像や，時間的・空間

的に連続でない画像でも対応点を検出する必要があるた
め，SIFT特徴量 [1]を利用する．SIFT keyは局所的に
大きさを持つ特徴量であることから，対応する SIFT key
の大きさに見合う部分空間は重複しているとみなすこと
ができる．これらの SIFT keyの集合を求めることで，
撮影対象空間の見かけの重複領域を表すことができる．
今回は追跡した全ての SIFT keyの中心を包含する外接
矩形を定義し，その内側を重複領域とする．更に，5フ
レーム以上に渡って追跡できた SIFT keyに関してのみ，
対応点探索を行い，時間的・空間的に撮影条件が異なる
画像に対する SIFT keyのペアを検出している．
なお，方法の詳細については文献 [2]を参照されたい．

3 実　　　験
3.1 実験環境
実験は建物内の廊下に固定カメラA，B，Cを設置し，

移動カメラがその廊下に沿って進むという状況で行った．
固定カメラ Bと固定カメラ Cは，撮影方向が異なるが，
撮影対象空間に重複が存在するように設置してある．固
定カメラ画像はそれぞれ異なる時間に取得したものを
使用した．移動カメラ映像は 10fpsで撮影し，計 250フ
レームのシーケンスを取得した．画像の解像度は全て
640x480である．

3.2 実験結果
実験結果を，固定カメラの配置と，移動カメラの軌跡

と共に図 1に示す．画像中の矩形は推定された重複領域

図 1 移動カメラと固定カメラにおける重複領域

を表している．α 地点，β 地点からは，移動カメラと，
それぞれの固定カメラの位置関係によって，検出される
重複領域が変化していることがわかる．また，γ地点か
らは，固定カメラ Bと固定カメラ Cにおける，移動カ
メラの重複領域に共通部分があり，固定カメラB，Cは
撮影対象空間が重複していることが推測できる．固定カ
メラ Cと移動カメラの重複領域が小さいのは，撮影方
向が大きく異なるためである．
今回の実験では，画像全体を占めるような重複領域を

検出することができなかった．これは，天井や壁，床な
ど，テクスチャ情報が殆どない部分では SIFT keyが算
出されず，その部分に関する重複領域が検出されなかっ
たためであると考えられる．
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