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Abstract  This paper presents a study on generation of an image using two images taken at shifted locations by in-vehicle 

cameras. Generated image is expected to help intuitive understanding of traffic situations for drivers through the use of 

vehicular ad hoc network.  

1. 研究背景  

近年， ITS スポットサービスやパイオニア社の「ス

マートループ  アイ」などカーナビに画像を表示するサ

ービスが普及し始めている．前者は定点カメラの画像

を表示し，後者は他の車両の車載カメラ画像をクラウ

ドを通じて表示するサービスである．どちらも交通状

況を直感的に認識でき，即時性に優れる．しかしこれ

らのサービスは測定地点が少なく利用可能範囲が狭い

ことが問題である．  

この問題に対して車々間通信によるネットワーク

の提案がされている [1]．ドライブレコーダーなどの車

載カメラを搭載する車両が多数存在する．車載カメラ

の画像を車々間で通信しカーナビゲーションシステム

に表示することで，直感的な認識のしやすさを保ちつ

つ測定地点を多くし広範囲で利用できる．しかし ,この

手法にも交通状況を知りたい場所に通信可能な車載カ

メラが無い場合は画像が表示できない．   

そこで著者らは一枚の車載カメラ画像から TIP (Tour 

Into the Picture)[2]をベースとした仮想視点での画像生

成の方法を提案した [3]．これによりカメラが無い場所

の付近に車載カメラを搭載した車両がいる場合，その

車載カメラ画像を利用した画像の掲示ができれば，よ

り広い範囲で利用できると期待できる．  

この手法は左右の建物等は１枚の壁に描かれたもの

だと仮定し，その仮定に基づいて変換を行っている．

つまり建物等の高さや奥行は一様と考えている．しか

し撮影された建物等の高さや奥行は実際にはそれぞれ

異なる．このことが原因で撮影場所によって大きく歪

みが発生することがある  (図 1)．より歪みの少ない結

果を得るためには建物等の高さや奥行を考慮する必要

がある．本研究では 2 枚の車載カメラ画像から連続だ

が一様でない壁を用いた 3 次元モデルを使用し，視点

変更画像の生成を提案する．  

 

図 1 実地試験での処理例  

2. 問題設定  

車載カメラ画像を要求された場所に対して前方と後

方に車載カメラを搭載した車両が存在すると想定する

(図 2)．これらの車載カメラを搭載した車両は同一直線

上に存在するとし，車両の位置は既知とする．また許

容できる車両の混み具合は左右の白線が見える程度と

する．そして車載カメラが撮影した 2 枚の静止画像か

ら図 3 のような連続だが一様でない壁を用いた 3 次元

モデルを構成し，要求された場所に視点を変更した画

像を生成し，交通状況を認識可能な画像の掲示を行う． 

 

 

 

 

 

図2 2枚の車載カメラ画像撮影  図3 3次元モデル 

 位置と画像要求場所の関係  

3. 視点変更画像の生成  

3.1. 処理概要  

2 枚の取得画像より LSD (Line Segment Detector)とテ

ンプレートマッチングを用いて対応点を探索する．次

に三角測量で対応点の 3 次元位置を推定し．最後に平

面ごとに画像を変換し違和感を軽減した画像を生成す

る．  

3.2. 対応点探索  

取得画像 (図 4)に対して LSD による線分検出を行う．

検出された線分のうち，画像縦方向の線分と消失点方

向のみの線分を抽出する．次に縦方向の線分上端につ

いて，付近に消失方向の線分の端点がある場合，この
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上端を対応点候補とする (図 5 青点 )．  

後方の画像に対しては文献 [3]で用いた変換の手法

より，前方画像と対応関係を取りうる対応点候補のみ

に絞り込む (図 5 緑点 )．絞り込まれた点について近く

点で最も高い点を選択する (図 5 赤点 )．選択された対

応点候補を中心としたテンプレート作成し，前方画像

とのマッチングを行う．  

マッチングの対象となるのは前方の画像の対応点

候補を中心とした領域である．マッチングの際には，

文献 [3]をおいてと同様にスケーリングや消失点から

の角度や距離を利用して，対象を絞り込みを行う．こ

の手法により，前後の画像の対応点を求める．  

 

 図 4 後方の取得画像  図 5 対応点候補  

3.3. 対応点 3 次元推定  

 3.2 節で求めた対応点について三角測量を用いて 3

次元位置の推定を行う．像距離及び視点間距離は既知

とする．2 枚の位置関係は図 6 に表される．(u, v) ,(u ', v ')

はそれぞれの画像の座標，G は視点間距離，X0,Y0,Z0

は対応点の 3 次元位置である．  

    

 

 

 

 

 

 

 

図 6 対応点の 3 次元座標の推定  

3.4. 透視投影変換  

画像の生成は後方画像に対して透視投影変換を用

いて生成する．透視投影変換には文献 [3]の手法を基本

とする． 取得画像と変換した画像のそれぞれの座標を

(u, v)，(u ', v ')とする．また，カメラの像距離を f , 消失

点から壁までの距離を D i として．  
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を D i を画素ごとに壁までの距離に合わせて使用する．

なお i は 1 が消失点より右側， 2 が左側を意味する． 

4. 実験  

提案手法検証のため図 7 のような車載カメラで撮影

した 1280×720pixel の画像を 2 枚使用した．取得画像

に対して対応点マッチング (図 8)を行い，視点変更画像

を生成した (図 9)．均処理時間は OS: Windows8.1，CPU: 

Intel Corei7-3770，Memory: 32GB の計算機を用いて

4.6s であった．従来手法 (図 10)よりも奥行を考慮した

ため，図 9 では奥のビルが引き伸ばされていないこと

が分かる．即時性を失わも実際の建物の遠近が考慮さ

れた画像の生成を達成した．  

 

 (a) 前方画像  (b) 後方画像  

図 7 取得画像  

 

図 8 対応点マッチング  

 

 図 9 視点変更画像  図 10 文献 [3]による  

   生成画像  

5. 結論  

2 枚の車載カメラ画像から連続だが一様でない壁を

用いた 3 次元モデルより，建物の奥行を考慮した視点

変更画像の生成法を提案した．今後は天井を含めた変

換を行い，より歪みの少ない変換画像の生成を目指す． 
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