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1. はじめに 

  画像中の消失点位置を利用してカメラの姿勢や空

間の三軸方向が推定できるため[1]、精度よく消失点位

置を検出する手法が求められている．しかし、自動車や

無人航空機といった高速に移動する物体上のカメラで

姿勢推定などを行う場合、既存の消失点検出法では計

算時間が長すぎて実用的と言えないものが殆どである． 

  今回開発した消失点検出法はそのような問題を解決

したリアルタイム処理が可能な消失点検出法である． 

2. 提案検出法の概要 

  提案手法は高速な処理が可能で、なおかつ誤差も

少ない消失点検出法であるため、”Less Error And 

Rapid Vanishing Point Detection (LEAR-VPD) ”と呼ぶ． 

図 1 に LEAR-VPD の概要を示すフローチャートと画

像を処理する過程のイメージを示す． 

LEAR-VPD の計算過程は大きく二つに分けられる．

前段は画像内のエッジを線分として抽出する部分であり、

昨年度開発した”One Pass Line Segment Detection 

(OPLSD)” [2]を用いる．後半部分が新規開発したエッ

ジ線分から消失点を求めるアルゴリズムであり、「LEAR

アルゴリズム」と呼ぶ．

 
図１．提案手法の概要とイメージ 

3. LEAR アルゴリズムの概要 

  LEARアルゴリズムは”Manhattan World Assump-

tion”[1]を適用して、消失点を三つ検出する．LEAR

アルゴリズムのフローチャートを図２に示す． 

図２に記した「交点生起確率による投票重み」とは、シミ

ュレーションから得られた独自の関数であり、次式で与

えられる．交点分布確率は分母に使用されている． 
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  ( 𝑙1, 𝑙2：線分の長さ, x, y：交点の座標 ) 

 

 

図 2．LEAR アルゴリズムのフローチャート 

4. 提案手法の処理結果 

640x480 の画像 100 枚(York Urban Database[3])を

処理した結果を以下に記す．実験結果の数値はそれぞ

れ画像中の座標を表す． 

 

 
図 3. 実験結果のまとめ 

5. まとめと今後の展望 

  平均処理時間は 30fps を超え、車載用カメラなどでの

リアルタイム処理が可能である．精度に関しても正解デ

ータに近い値が得られ、よい結果が得られた． 

  今後の展望として精度の定量評価のために提案手

法を使ったカメラ姿勢検出を行うことや、無人航空機な

どに搭載し、空間認識を行うことを予定している． 
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