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論文題目 全天周画像における特徴点追跡及減量散球面画像における鞘餅白出

審査結果の要旨

本論文は，一対の半球視野の魚眼カメラからなる全天馬画像における鞘致点追跡技術，及び，離散

球面画像におけるスケーノレ不変性をもっコーナー鞘封負出技術に関する研究成果をまとめたものであ

る．

まず，一対の半端克野の魚眼カメラから得られる全天周画像における特徴点追競技術に関する研究

成果を述べる．魚綬カメラで撮像された魚綬直後では，その射影方式により写されるシーンの歪みの

度合が魚版画像上の｛立震によって異なる．一方，球面画像ではシーンの歪みはカメラの回転に依存し

ない．本論文では，一対の半球視野の魚眼カメラから得られる全天周画像を球面にマッピングしそ

の球面モデルを介して全天周画像上の特徴点を追跡することにより，全天周動画像列における特徴点

の追跡精度を向上することができた．特にその一対の半球視野の魚眼カメラの境界を通過する特徴点

の追跡の精度を著しく改善することができた．

次に離散球面画像におけるスケーノレ不変性をもっコーナー特徴検出技術に関する研究成果を述べ

る．スケール不羽生をもっ新敷量は，画像上の物体の言謎と認識において広く使われている．しか

し，従来その技術は主に瀦見画像を対象にして開発された．本論文では，その手法が離散球面画像に

拡張された．それにより，全視野をもっ全天席画像からスケーノレ不変性をもっコーナー特徴量を検出

することが可能になった．また，提案された手法で検出されたコーナー特徴量を用いることで，全天

局面像内の特徴マッチング、精度が向上された．

本論文では，実際に輯奇子ロボットに全天周カメラが取り付けられ，撮像された全天周画像に対し

て提案手法が適用され3 その宥す対空も示された．将来はタその成果が自律走行車精子ロボットの開発

に応用できると期待される．

これらの成果は，ロボットピジョンの研究，特に全天周画像処理分野において新たな知見を与える

として矧語できる．従って，本論文制導士（工学）を授与するに鑑するものと認められる．




