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1. はじめに 

複合現実感を携帯端末で実現する上で，端末の位置姿勢

を実時間で推定する位置合わせ技術は最重要課題である．

この課題に対して，自然特徴点を用いた画像認識による手

法が注目されているが[1]，一般に，広い範囲を対象として，

初期位置合わせとトラッキングを実現するのは難しい．そ

こで我々は，特に計算時間を要する初期位置姿勢の推定な

どを携帯端末側ではなくサーバ側で実行するクライアント

サーバ型の位置姿勢推定機構の開発を進めている．本稿で

は，提案する位置姿勢推定機構の設計について述べる． 

2. 提案手法 

2.1 位置姿勢推定機構の概要 

本機構は，初期位置姿勢の推定および推定に必要な特徴

点の 3 次元位置を格納したデータベース（以下，ランドマ

ーク DB）を保持するサーバと実時間で位置姿勢の追跡を

行う携帯端末から構成される（図 1）．サーバは粒度の異

なる複数のランドマーク DB を保持しており，携帯端末か

ら取得したカメラ画像および GPS 情報を用いて，端末の初

期位置姿勢を推定する．その後，サーバは端末に対して初

期位置姿勢と周辺のランドマーク DB を送信し，以降は携

帯端末のみを用いて，取得したランドマーク DB を元に実

時間で特徴点トラッキングを行う[2]． 

2.2 処理の流れ 

提案手法の処理の流れを以下に示す． 

(1) 初期位置姿勢推定の要求（クライアント） 

携帯端末で GPS 情報と周辺画像を取得しサーバへ送信． 

(2) ランドマーク DB の絞り込み（サーバ） 

受信した GPS 情報をもとにランドマーク DB の絞り込み． 

(3) 初期位置姿勢推定（サーバ） 

受信した画像と(2)で絞り込んだランドマーク DB を用い

て携帯端末の初期位置姿勢を推定． 

(4) 初期位置姿勢とランドマーク DB の返送（サーバ） 

推定結果の初期位置姿勢と携帯端末に適した粒度の周辺

領域ランドマーク DB を返送． 

(5) 実時間での位置姿勢トラッキング（クライアント） 

受信したランドマーク DB を基に周辺環境の自然特徴点

をトラッキングし，端末の位置姿勢を実時間で推定． 

(6) ランドマークの再取得（クライアント） 

携帯端末が移動した場合，新たな自然特徴点に対応する

ために，サーバへ GPS 情報と現在の位置姿勢を送信しラン

ドマーク DBを再取得． 

3. 動作確認 

提案する位置姿勢推定機構の実装を行い，動作を確認し

た．携帯端末の初期位置姿勢推定の処理時間を表 1 に示す．

なお，ランドマーク DB の構築には，カメラで撮影した映

像シーケンスから自然特徴点の 3 次元位置を推定する手法

[3]を用い，まずは単一の粒度の DB を用いて動作確認した．  

4. むすび 

本稿では，携帯端末で複合現実感を実現することを目的

として，クライアントサーバ型の位置姿勢推定機構につい

て提案した．今後は，異なる粒度のランドマーク DB を用

い，携帯端末の性能や周辺環境に合わせて使用するランド

マーク DB を切り替える機構の実現を目指す．なお，本研

究の一部は，科研費・基盤研究(B)「可搬移動型複合現実

感システムに適した幾何位置合わせ手法の研究」による．  
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図 1 位置姿勢推定機構の概略図 

表 1 初期位置合わせの処理時間 

処理内容 処理時間[ms] 

特徴点検出 2 

特徴量のマッチング 2010 

PnP 問題解決 2 
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