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1. はじめに 

 本論文ではプロジェクタ-カメラシステム[1]を小

型化し，ユーザが手持ちで対象の全周形状をリア

ルタイムに獲得するシステムを提案する．全周形

状の獲得には以下のような課題がある． 

I. 計測点の誤接続(例：指と指が連結されて水
かき様の形状が出来る） 

II. ノイズの発生による品質の低下 
III. 計算量が多くリアルタイム処理が困難 
これらに対して以下の方法を用いて解決する. 

・画像処理によるプリプロセスと鋭角な三角形メ

ッシュを除去するポストプロセス(I,II) 

・処理順序を考慮したマルチスレッド化(III) 

2. 処理手順および提案手法 

 図１のようにプロジェクタとカメラを固定した装置

を手に持ち対象の全周を計測する． 

 プロジェクタでグリッドパターンを投影し，これを

撮影し形状復元する．前処理で，取得した画像に

おける暗すぎる部分，明るすぎる部分，パターン

の無い部分を除外する．具体的には低周波成分

が支配する画像ブロックと，明度閾値を超えた部

分を除外するマスク画像を生成し適用する．その

後，３次元形状を復元する．復元形状には画像ノ

イズの影響や誤接続による誤った三角形メッシュ

が含まれるため，極端に鋭角であったり面積の大

きい三角形メッシュはエラーとして除去する．最後

に三角形メッシュから３次元モデルを作成し，各フ

レームのモデルを逐次的に位置合わせすること

で全周形状を生成する． 

3. 実行例 

 図 2は計測した際の撮影画像と３次元獲得画像

である．図 3 では指の間の不要なメッシュとノイズ

が適切に除去できていることがわかる．また，マル

チスレッド化によって，従来法[1]に比べて処理工

程を追加しながら約 15 倍の高速化を実現した1． 

4. おわりに 

今後はビデオレートでの形状獲得や赤外光源

利用によるテクスチャの獲得などが考えられ

る．
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1 PC/AT互換機(CPU:Xeon E5640 2.67GHz 2.67GHz 2
プロセッサ Mem:24GB)を用いて 2fps程度 

 
図1. 計測装置の概略  

 
図2. 撮影画像と３次元獲得画像  

 
図3. 手形状の復元  (左：従来手法  右：本手

法) 


