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1. はじめに 
我々は，複合現実感技術を用いて映画制作を支援する

MR-PreViz の研究を行っており，幾何位置合わせ手法にラ

ンドマークデータベース (LMDB) を用いている[1][2]．本

稿では特徴点の対応付けを高精度に行い，その後のトラッ

キングの安定化について述べる． 

2. マーカレス MR トラッキングの安定化 

2.1 対応付けの高精度化 

MR-PreViz では，環境中の特徴点とランドマークの対応

付けに，SIFT 特徴量を利用している．しかし，類似した模

様が繰り返されるようなシーンにおいては，SIFT 特徴量も

同様に類似した値が記述され，特徴点の対応付けに失敗す

ることがある．これにより，初期位置姿勢推定時と破綻か

らの復帰処理時にカメラ位置姿勢推定に失敗することが見

られた．これは，本手法に限らず，世の中に存在する全て

の自然特徴点ベースの位置合わせ手法に該当する．本稿で

は以下の処理を行い，この問題の改善を図る． 
(1) 類似した特徴量を持つ特徴点が他に存在しない場合の

み対応付けを行う．従来手法ではこの処理だけ行っている

が，提案手法では以下の処理も行う． 
(2) SIFT 特徴量を記述する際に必要となるオリエンテーシ

ョン (OSIFT) を利用し，誤対応除去を行う．(1) の対応関係

から，特徴点とランドマークの OSIFT の角度差 (θ) を算出

する．その値が他の対応関係と比較し，閾値 (T) 以上離れ

ていれば，その対応関係を誤対応と判断し除去する． 
(3) (1) の時に類似した特徴量を持つ特徴点が存在したため，

対応付けしなかった特徴点が対象で，以下の条件を満たし

ていれば対応付けを行う． 
条件 1．対応付けを行う DB と現フレームの特徴点の 2  

次元座標上の変化量 (X,Y) が (1) の時の対応関係

の変化量 (X’,Y’) と同等 
条件 2．対応付けの候補点の 2 次元座標上周辺に類似した

特徴量を持つ特徴点が存在しない 
条件 3．(2) と同様に，OSIFT の角度差 (θ) が他の対応関係

に比べて閾値 (T) 以内 

2.2 優先的特徴点サンプリング  
ここでは，2.1 節で提案した処理の結果得られたカメラ位

置姿勢を基に，更に安定してカメラ位置姿勢を推定する方

法を述べる．以下に処理の流れを示す． 
(A) 前フレームで，カメラ位置姿勢推定の処理の際に行う 
PROSAC 時に，ランドマークの再投影誤差が閾値以下の点

の数が最大になる時のカメラ位置姿勢で，その値の推定に

利用したランドマークを記憶しておく． 
(B) 現フレームで記憶していたランドマークを PROSAC 

時に必ずサンプリングする．また，カメラ位置姿勢推定の

結果を優先的に利用する．これにより，推定されるカメラ

位置姿勢を安定させ，CG キャラクタの合成位置のジッタ

を抑える． 

3. 実験と考察 

3.1 実験 

提案手法の有用性を確認するため，初期位置姿勢推定時

の位置姿勢推定の成功率を計測する実験を行った．実験を

行う手法は 1) 従来手法，2) 誤対応除去のみ，3) 再対応付

けのみ，4) 提案手法で行った．実験は複数のシーンで行い，

その中の代表のシーン A,B,C を載せる．シーン A,B は類

似した模様が繰り返される屋外で，シーン C は従来手法で

安定してカメラ位置姿勢を推定できる屋内の環境で実験を

行った．実験結果を表 1に示し，シーン B での特徴点の対

応付けの結果を図 1に示す．PC は CPU：Core i5 3.20GHz，
メモリ：4GB を使用し，特徴点の対応付けの平均処理時間

はシーン A,B,C それぞれ 121, 50, 122 msec となった． 

3.2 考察 

表 1 より，カメラ位置姿勢推定の成功率の向上を確認し

た．また，シーン C の実行結果より，従来手法と同等の結

果が得られたことから，本研究の対象としたシーン以外で

も提案手法が与える負の影響は少ないものと考えられる． 
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表 1 カメラ位置姿勢推定成功率 (％) 

 シーン A シーン B シーン C 
1) 従来手法 62 58 100 
2) 誤対応除去 64 84 100 
3) 再対応付け 67 94 100 
4) 提案手法 81 96 100 

   
(a) 従来手法 (b) 提案手法 

図 1 対応付け結果（上：DB 構築画像，下：合成用画像）  
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