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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　監視映像を生成する撮像部と、
　前記映像部の焦点を自動調整するオートフォーカス機能と、
　前記撮像部を旋回させる旋回手段と、
　前記オートフォーカス機能を用いて前記撮像部から被写体までの被写体距離を検出する
距離検出手段と、
　前記撮影方向を検出する方向検出手段と、
　前記距離検出手段により検出される被写体距離と前記方向検出手段により検出される撮
影方向に基づいて、検出された被写体距離を、前記被写体距離が検出されたときの撮影方
向を用いて鉛直方向の長さに変換することにより、カメラ設置高さを算出する高さ算出手
段と、
　前記撮像部が向けられるべき撮影方向として所定の複数の測定時撮影方向を記憶する測
定時撮影方向記憶手段とを備え、
　前記旋回手段は、前記複数の測定時撮影方向を向くように前記撮像部を旋回させ、
　前記高さ算出手段は、前記複数の測定時撮影方向でそれぞれ得られた複数の被写体距離
に基づき、空間上で最も低い被写体距離測定点と最も高い被写体距離測定点を結ぶライン
を通る傾斜面からの鉛直方向の高さを、カメラ設置高さとして算出することを特徴とする
監視カメラ設置。
【請求項２】
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　カメラ設置高さ測定時の前記撮像部のレンズ制御情報として、被写界深度に影響する所
定の測定時レンズ制御情報を記憶するレンズ制御情報記憶手段を備え、カメラ設置高さ測
定時に前記レンズ制御情報記憶手段の前記測定時レンズ制御情報に従って前記撮像部のレ
ンズを制御することを特徴とする請求項１に記載の監視カメラ装置。
【請求項３】
　前記レンズ制御情報記憶手段は、前記測定時レンズ制御情報として、測定時絞り値を記
憶することを特徴とする請求項２に記載の監視カメラ装置。
【請求項４】
　測定時シャッター速度を記憶する測定時シャッター速度記憶手段を含み、カメラ設置高
さ測定時に前記測定時絞り値と前記測定時シャッター速度に従って前記撮像部を制御する
ことを特徴とする請求項３に記載の監視カメラ装置。
【請求項５】
　前記レンズ制御情報記憶手段は、前記測定時レンズ制御情報として、測定時ズーム倍率
を記憶することを特徴とする請求項２に記載の監視カメラ装置。
【請求項６】
　監視カメラのカメラ設置高さを測定するカメラ高さ測定方法であって、
　オートフォーカス機能を用いて撮像部から被写体までの被写体距離を検出する距離検出
ステップと、
　前記撮像部の撮影方向を検出する方向検出ステップと、
　前記距離検出ステップにより検出された被写体距離と前記方向検出ステップにより検出
される撮影方向に基づいて、検出された被写体距離を、前記被写体距離が検出されたとき
の撮影方向を用いて鉛直方向の長さを変換することにより、前記カメラ設置高さを算出す
る高さ算出ステップとを有し、
　前記高さ算出ステップは、前記撮像部が向けられるべき撮影方向として記憶された所定
の複数の測定時撮影方向を向くように前記撮影部を旋回させることによって前記複数の測
定時撮影方向でそれぞれ得られた複数の被写体距離に基づき、空間上で最も低い被写体距
離測定点と最も高い被写体距離測定点を結ぶラインを通る傾斜面からの鉛直方向の高さを
、カメラ設置高さとして算出することを特徴とするカメラ高さ測定方法。

【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、旋回機構を備えた監視カメラ装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来の監視カメラ装置は、建物の天井や屋外の支柱の上など、カメラ設置場所の上空に
設置され、下方の監視範囲を撮影する。撮影画像は、遠隔の監視装置に送られて、モニタ
に表示される。監視カメラ装置には、パン方向およびチルト方向の旋回機構を備えたもの
が知られている。また、画像処理によって人物等の被写体を追尾する機能を備えた監視カ
メラ装置も提案されている（例えば特許文献１）。
【特許文献１】特開２００２－２４７４２４号公報（第３ページ、図１等）
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００３】
　しかしながら、従来の監視カメラ装置においては、床面や路面等の設置場所からのカメ
ラ設置高さの情報が無いために不便であるという問題があった。例えば、撮影画像がモニ
タ表示されたときに、カメラ設置高さが不明なために、モニタを見たときの被写体の把握
が容易でなかった。また例えば、撮影画像を基に被写体を検知するときに、カメラ設置高
さに応じた被写体の大きさの相違が考慮されないために、検知精度が低下し、このことが
誤検知の要因になる。そして、被写体の誤検知は追尾処理などの付加機能の性能にも影響
を及ぼす。
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【０００４】
　上記のような問題を解決するために、カメラ設置高さを人手で入力したり、カメラ設置
高さを検出するための特別なセンサを設けることも考えられるが、作業に手間がかかった
り、構成が複雑になるという問題がある。
【０００５】
　本発明は、従来の問題を解決するためになされたもので、その目的は、簡素な構成でも
って簡単にカメラ設置高さを測定可能な監視カメラ装置を提供することにある。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　本発明の監視カメラ装置は、監視映像を生成する撮像部と、前記映像部の焦点を自動調
整するオートフォーカス機能と、前記撮像部を旋回させる旋回部と、前記オートフォーカ
ス機能を用いて前記撮像部から被写体までの被写体距離を検出する距離検出部と、前記撮
影方向を検出する方向検出部と、前記距離検出部により検出される被写体距離と前記方向
検出部により検出される撮影方向に基づいて、検出された被写体距離を、前記被写体距離
が検出されたときの撮影方向を用いて鉛直方向の長さに変換することにより、カメラ設置
高さを算出する高さ算出部と、前記撮像部が向けられるべき撮影方向として所定の複数の
測定時撮影方向を記憶する測定時撮影方向記憶手段とを備え、前記旋回手段は、前記複数
の測定時撮影方向を向くように前記撮像部を旋回させ、前記高さ算出手段は、前記複数の
測定時撮影方向でそれぞれ得られた複数の被写体距離に基づき、空間上で最も低い被写体
距離測定点と最も高い被写体距離測定点を結ぶラインを通る傾斜面からの鉛直方向の高さ
を、カメラ設置高さとして算出する。
【０００７】
　この構成により、オートフォーカス機能を用いて被写体距離が検出され、被写体距離と
撮影方向からカメラ設置高さが算出される。被写体は、カメラ設置場所の地面、床等であ
る。被写体距離を該被写体距離が検出されたときの撮影方向を用いて鉛直方向の長さに変
換することにより、カメラ設置高さが算出される。典型的には三角関数を用いてカメラ設
置高さが算出される。オートフォーカス機能とカメラ旋回機能を利用しており、手動で高
さを入力する必要もなく、したがって、簡易な構成でもって簡単にカメラ設置高さを測定
できる。そして本発明によれば、複数の撮影方向から得た複数の被写体距離を用いること
で、高さ測定精度を向上することができる。また、カメラ設置場所が斜面の場合でも高い
精度でカメラ設置高さを測定できる。
【０００８】
　また、本発明の監視カメラ装置は、カメラ設置高さ測定時の前記撮像部のレンズ制御情
報として、被写界深度に影響する所定の測定時レンズ制御情報を記憶するレンズ制御情報
記憶手段を備え、カメラ設置高さ測定時に前記レンズ制御情報記憶手段の前記測定時レン
ズ制御情報に従って前記撮像部のレンズを制御する。この構成により、被写界深度を浅く
した状態でオートフォーカス機能を使った距離測定を行うことができ、距離検出精度を向
上でき、高さ測定精度も向上できる。
【０００９】
　また、本発明の監視カメラ装置において、前記レンズ制御情報記憶手段は、前記測定時
レンズ制御情報として、測定時絞り値を記憶する。この構成により、絞りを開いてＦ値を
下げ、被写界深度を浅くして、測距精度と高さ測定精度を好適に向上できる。
【００１０】
　また、本発明の監視カメラ装置は、測定時シャッター速度を記憶する測定時シャッター
速度記憶手段を含み、カメラ設置高さ測定時に前記測定時絞り値と前記測定時シャッター
速度に従って前記撮像部を制御する。この構成により、絞りを開いたときに監視カメラの
撮像素子にて輝度レベルが飽和するのを防ぎ、測定結果を好適に得られる。好ましくは、
撮像素子の電子シャッターが制御される。
【００１１】
　また、本発明の監視カメラ装置において、前記レンズ制御情報記憶手段は、前記測定時
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レンズ制御情報として、測定時ズーム倍率を記憶する。この構成により、ズーム倍率を上
げて、被写界深度を浅くして、測距精度と高さ測定精度を好適に向上できる。
【００１４】
　また、本発明の別の態様は、監視カメラのカメラ設置高さを測定するカメラ高さ測定方
法である。この方法は、オートフォーカス機能を用いて撮像部から被写体までの被写体距
離を検出する距離検出ステップと、前記撮像部の撮影方向を検出する方向検出ステップと
、前記距離検出ステップにより検出された被写体距離と前記方向検出ステップにより検出
されたときの撮影方向に基づいて、検出された被写体距離を、前記被写体距離が検出され
たときの撮影方向を用いて鉛直方向の長さに変換することにより、前記カメラ設置高さを
算出する高さ算出ステップとを有し、前記高さ算出ステップは、前記撮像部が向けられる
べき撮影方向として記憶された所定の複数の測定時撮影方向に向くように前記撮影部を旋
回させることによって前記複数の測定時撮影方向でそれぞれ得られた複数の被写体距離に
基づき、空間上で最も低い被写体距離測定点と最も高い被写体距離測定点を結ぶラインを
通る傾斜面からの鉛直方向の高さを、カメラ設置高さとして算出する。
【発明の効果】
【００１５】
　本発明は、オートフォーカス機能を用いて検出された被写体距離とカメラ旋回機構によ
り旋回された監視カメラの撮影方向とからカメラ設置高さを算出する手段を儲けたので、
簡素な構成でもって簡単にカメラ設置高さを測定することができるという効果を有する監
視カメラ装置を提供することができる。そして、本発明によれば、複数の撮影方向から得
た複数の被写体距離に基づき、空間上で最も低い被写体距離測定点と最も高い被写体距離
測定点を結ぶラインを通る傾斜面からの鉛直方向の高さを、カメラ設置として算出するこ
とで、カメラ設置場所が斜面の場合でも高い精度でカメラ設置高さを測定できる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１６】
　以下、本発明の実施の形態に係る監視カメラ装置について、図面を用いて説明する。
【００１７】
　本発明の実施の形態に係る監視カメラ装置を図１～図３に示す。図１は、本実施の形態
によるカメラ設置高さ測定の原理を示しており、図２は、監視カメラ装置を含む監視シス
テムを示しており、図３は監視カメラ装置のカメラ制御部を示している。まず、図２およ
び図３を用いて監視カメラ装置の構成を説明する。
【００１８】
　図２において、監視システム１は、監視カメラ装置３、監視端末５およびモニタ７で構
成されている。監視カメラ装置３は、監視場所に設置されており、監視映像を監視端末５
に送る。監視端末５は、監視映像をモニタ７に表示する。また、監視端末５は、オペレー
タに操作されて、パンチルト、ズーム等のカメラ操作の入力を受け付ける。そして、カメ
ラ操作の制御信号が監視端末５から監視カメラ装置３に送られ、監視カメラ装置３は監視
端末５からの制御信号に従って動作する。
【００１９】
　監視カメラ装置３は、概略的には、撮像部１１、パンチルト機構１３およびカメラ制御
部１５を備えている。撮像部１１は、レンズ２１、ＣＣＤ２３、ＡＤ変換部２５および映
像処理ＤＳＰ２７を備え、監視映像を生成する。パンチルト機構１３は旋回手段として機
能し、撮像部１１を旋回させる。カメラ制御部１５はカメラ全体を制御する。監視カメラ
装置３は、撮像部１１の焦点を自動調整するオートフォーカス機能を備えている。このオ
ートフォーカス機能は、レンズ２１に備えられたモータを含むレンズ移動機構と、カメラ
制御部１５のオートフォーカス処理機能によって構成されている。さらに、監視カメラ装
置３は本発明のカメラ設置高さ測定機能を備えている。この測定機能は、上述のオートフ
ォーカス機能、旋回手段およびカメラ制御部１５により実現される。
【００２０】
　撮像部１１において、レンズ２１はズームレンズであり、ＣＣＤ２３の撮像面に被写体
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像を形成する。レンズ２１は、レンズ移動用のモータを含むレンズ移動機構を備えている
。ＣＣＤ２３は固体撮像素子であり、レンズ２１によって形成される被写体像を電気信号
に変換する。固体撮像素子はＣＣＤに限定されず、例えばＣＭＯＳでもよい。ＡＤ変換部
２５は、ＣＣＤ２３により生成される被写体像の電気信号をデジタル信号に変換する。映
像処理ＤＳＰ２７は、被写体像のデジタル信号を処理して監視映像を生成する。この監視
映像が監視カメラ装置３から出力されて監視端末５へと送られ、モニタ７に出力される。
【００２１】
　パンチルト機構１３は、撮像部１１をパン方向およびチルト方向に旋回させる機構であ
る。具体的には、パンチルト機構１３は撮像部１１のレンズ２１を旋回させる構成であり
、レンズ２１と共に付随するＣＣＤ２３等の部品も旋回する。レンズ２１の旋回によって
撮影方向が変わる（撮影方向はレンズ２１の光軸の方向に一致するので、以下の説明では
レンズ２１の方向を撮影方向という）。パンチルト機構１３はサーボ系であり、パン旋回
用のモータとチルト旋回用のモータを備えており、これらモータが回転して、レンズ２１
の方向が変わる。
【００２２】
　カメラ制御部１５は、マイコンで構成されており、監視カメラ装置３の全体を制御する
。カメラ制御部１５は、レンズ２１、ＣＣＤ２３等を制御して監視カメラ装置３に撮影を
行わせる。また、カメラ制御部１５は、パンチルト機構１３を制御してレンズ２１を旋回
させ、撮影方向を変える。カメラ制御部１５は、監視端末５から入力される制御信号に従
って、監視カメラ装置３を動作させることができる。さらに、カメラ制御部１５は、上述
したようにオートフォーカス機能や本発明のカメラ設置高さ測定機能を実現する。
【００２３】
　図３は、カメラ制御部１５の構成を示す機能ブロック図である。図３において、カメラ
制御部１５は、監視カメラ装置３を制御する構成として、レンズ制御部３１、ＣＣＤ制御
部３３、パンチルト制御部３５およびＡＦ制御部３７を備える。また、カメラ制御部１５
は、カメラ設置高さ測定のための構成として、高さ測定モード設定部４１、距離検出部４
３、方向検出部４５および高さ算出部４７を備える。さらに、カメラ制御部１５は、カメ
ラ設置高さ測定に使われる情報を記憶する構成として、測定時レンズ制御情報記憶部５１
、測定時シャッター速度記憶部５３および測定時撮影方向記憶部５５を備えている。
【００２４】
　レンズ制御部３１は、レンズ２１のレンズ位置、ズーム倍率、絞り等を制御する。ＣＣ
Ｄ制御部３３はＣＣＤ２３の電子シャッター速度等を制御する。パンチルト制御部３５は
パンチルト機構１３のパンモータおよびチルトモータを制御して、パンチルト機構１３に
パン動作およびチルト動作を行わせる。ＡＦ制御部３７は、レンズ制御部３１に設けられ
ており、レンズ２１を制御してオートフォーカス機能を実現する。
【００２５】
　本実施の形態では、ＡＦ制御部３７はパッシブタイプである。映像処理ＤＳＰ２７から
カメラ制御部１５へは、ピント情報が入力される。ピント情報は、画像の縦方向の高域成
分の信号である。ＡＦ制御部３７は、ピント情報に基づいて、レンズ２１を制御し、レン
ズ移動用のモータを駆動して、レンズ位置を移動させて、ピントを合わせる。
【００２６】
　高さ測定モード設定部４１は、高さ測定モードを設定する。例えば、監視端末５がオペ
レータにより操作されて、高さ測定指示が入力されると、この高さ測定指示が監視端末５
から監視カメラ装置３に送られ、カメラ制御部１５に取得される。カメラ制御部１５は、
この高さ測定指示に従って高さ測定モードを設定する。あるいは、高さ測定モードは、カ
メラ制御部１５のプログラムで予め定められた条件が成立したときに設定されてもよい。
高さ測定モードが設定されると、カメラ制御部１５の各部構成が高さ測定のために機能す
る。
【００２７】
　距離検出部４３は、オートフォーカス機能を用いて被写体距離を検出する。被写体距離
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は撮像部１１から被写体までの距離である。オートフォーカス機能では、レンズ位置の移
動によってフォーカス（ピント）が調整される。フォーカスが合っていれば、レンズ位置
と被写体距離が１対１で対応する（被写体距離がレンズ位置の関数になる）。そこで、距
離検出部４３は、カメラ制御部１５からレンズ位置の情報を取得し、レンズ位置に対応す
る被写体距離を求める。例えば、カメラ制御部１５が、レンズ位置と被写体距離のテーブ
ルを記憶していてよい。このテーブルを参照して、レンズ位置から被写体距離が求められ
る。
【００２８】
　なお、ＡＦ制御部３７が距離検出機能を持つ場合、オートフォーカス機能の距離データ
がそのまま被写体距離として距離検出部４３に取得されてよい。例えば、オートフォーカ
ス機能がアクティブタイプである場合、センサ等によって検出されたデータがそのまま距
離検出部４３により取得され、これにより距離検出部４３が被写体距離を検出してよい。
【００２９】
　方向検出部４５は、撮像部１１の撮影方向を検出する。撮影方向は、前述のようにレン
ズ２１の方向である。レンズ２１の方向はパンチルト制御部３５により制御されている。
方向検出部４５は、パンチルト制御部３５からレンズ２１の方向の情報を撮影方向情報と
して取得し、これにより撮影方向を検出する。
【００３０】
　レンズ方向の情報は、パンモータおよびチルトモータの回動角の情報でもよい。この回
動角の情報が撮影方向に変換されてよい。
【００３１】
　高さ算出部４７は、距離検出部４３により検出される被写体距離と方向検出部４５によ
り検出される撮影方向に基づいてカメラ設置高さを算出する。高さ算出部４７は、検出さ
れた被写体距離を、被写体距離が検出されたときの撮影方向を用いて鉛直方向の長さに変
換することにより、カメラ設置高さを算出する。カメラ設置高さは三角関数を用いて算出
される。
【００３２】
　図１は、高さ算出部４７による処理の原理を示している。図１においては、ポール１０
１が、カメラ設置場所の地面１０３に立てられている。監視カメラ装置３は、ポール１０
１に、下向きに取り付けられている。図示されないが、ドーム内のレンズは斜めを向いて
おり、チルト角はθである。チルト角θは、水平面を基準としたレンズの角度である。こ
のチルト角が撮影方向に相当する。また、被写体距離はＤである。この場合、カメラ設置
高さＨは下式で表される。
Ｈ＝Ｄ × sinθ
【００３３】
　高さ算出部４７により算出されたカメラ設置高さは、カメラ制御部１５から監視端末５
へと送られてモニタ７に表示されることになる。
【００３４】
　図１に示されるように、本実施の形態は、撮影方向が斜めな状態でカメラ設置高さの測
定ができる。したがって、監視カメラ装置３の真下に固定物体があるような場合でも、固
定物体を避けた映像を使うことにより、カメラ設置高さを測定することができる。
【００３５】
　次に、測定時レンズ制御情報記憶部５１は、測定時レンズ制御情報を記憶している。測
定時レンズ制御情報は、カメラ設置高さ測定時に使われるレンズ制御情報である。測定時
レンズ制御情報は、被写体深度に影響するレンズ関連のパラメータであり、被写界深度を
浅くする値に設定されている。
【００３６】
　本実施の形態では、測定時レンズ制御情報として、具体的には測定時絞り値が記憶され
ている。測定時絞り値は、開放またはその近傍の所定の小さい値に設定されており、これ
により、Ｆ値が小さくなり、被写界深度が浅くなる。ここで、被写界深度の遠点ｕ１（被
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写界深度後方）と近点ｕ２（被写界深度前方）は下式で表される。
遠点ｕ１＝ｆ2ｕ ÷ （ｆ2－δＦ（ｕ－ｆ））
近点ｕ２＝ｆ2ｕ ÷ （ｆ2＋δＦ（ｕ－ｆ））
ｆ：焦点距離、δ：錯乱円形、ｕ：被写体までの距離
【００３７】
　上式より、絞りを開放にしてＦ値を下げると、遠点と近点の差が小さくなり、被写界深
度が浅くなる。
【００３８】
　測定時レンズ制御情報（上記例では測定時絞り値）は、高さ測定モードにて、レンズ制
御部３１によりレンズ制御に用いられる。測定時レンズ制御情報を使うことにより、被写
界深度が浅くなる。被写界深度が浅い状態でオートフォーカスが行われると、焦点がより
正確に合わされることになる。その結果、オートフォーカス機能を利用して検出される被
写体距離の精度も向上する。
【００３９】
　測定時シャッター速度記憶部５３は、カメラ設置高さ測定時に使われる測定時シャッタ
ー速度を記憶している。測定時シャッター速度は、所定の短い時間に設定されている。こ
のシャッター速度設定は、以下の理由による。本実施の形態では、測定時絞り値が開放側
の値に設定されている。そのため、シャッター速度が通常の値であると、輝度レベルが高
くなって飽和してしまい、オートフォーカス機能が作動不能になるおそれがある。そこで
、適当な目標の輝度レベル（オートフォーカス機能が正常に作動する輝度レベル）が達成
されるように、測定時シャッター速度が適当な短い時間に設定されている。測定時シャッ
ター速度は、ＣＣＤ制御部３３により、ＣＣＤ２３の電子シャッターの制御に用いられる
。
【００４０】
　測定時撮影方向記憶部５５は、カメラ設置高さ測定時にレンズ２１が向けられるべき測
定時撮影方向を記憶している。測定時撮影方向は、設置場所の地面または床面等を向けて
設定される。測定時撮影方向は、設置場所上にある物体を避けるように設定される。また
、後述するように複数の測定時撮影方向が好適に記憶される。測定時測定方向は、パンチ
ルト制御部３５により、パンチルト機構１３の制御に用いられる。
【００４１】
　以上に、監視カメラ装置３の各部構成について説明した。次に、監視カメラ装置３の動
作について説明する。監視カメラ装置３の基本的な動作は、既に説明した通りであり、レ
ンズ２１、ＣＣＤ２３、ＡＤ変換部２５および映像処理ＤＳＰ２７からなる撮像部１１に
よって撮影が行われ、監視映像が監視端末５に送られて、モニタ７に表示される。また、
パンチルト機構１３によって撮像部１１が旋回されて撮影方向が変えられる。以下は、カ
メラ設置高さ測定時の動作を説明する。
【００４２】
　カメラ設置高さ測定は、高さ測定モード設定部４１により高さ測定モードが設定される
と行われる。高さ測定モードは、例えば、監視端末５からの制御信号をトリガーとして設
定される。
【００４３】
　高さ測定モードが設定されると、パンチルト制御部３５は、測定時撮影方向記憶部５５
から測定時撮影方向を読み出して、測定時撮影方向をレンズ２１が向くようにパンチルト
機構１３を制御する。また、レンズ制御部３１は、測定時レンズ制御情報記憶部５１から
測定時レンズ制御情報を読み出して、測定時レンズ制御情報に従ってレンズ２１を制御す
る。本実施の形態では、測定時レンズ制御情報が絞り値であり、この絞り値に従ってレン
ズ２１の絞りが制御され、そして、絞りが開放される。さらに、ＣＣＤ制御部３３は、測
定時シャッター速度記憶部５３から測定時シャッター速度を読み出して、測定時シャッタ
ー速度に従ってＣＣＤ２３の電子シャッターを制御する。
【００４４】
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　上記の制御状態で、ＡＦ制御部３７がオートフォーカスの動作を行い、ピントが合うよ
うにレンズ位置を調整する。ピントが合うと、距離検出部４３が、レンズ制御部３１から
取得するレンズ位置情報に基づいて被写体距離を検出する。また、方向検出部４５が、距
離検出時の撮影方向（レンズ方向）の情報をパンチルト制御部３５から取得する。そして
、高さ算出部４７は、被写体距離と撮影方向からカメラ設置高さを算出する。ここでは、
図１に示したように、上述の三角関数の式に従い、撮影方向としてチルト角θが用いられ
、チルト角θと被写体距離Ｄからカメラ設置高さＨが算出される。
【００４５】
　カメラ設置高さの情報は、カメラ制御部１５から通信で監視端末５へと送られる。カメ
ラ設置高さは監視端末５に記憶され、モニタ７に表示される。モニタ７には監視映像も表
示される。カメラ設置高さの表示形態としては、例えば、高さの数値が画面の所定箇所に
表示される。これにより、オペレータは、画面を見て、監視映像がどれくらいの高さから
撮影されたかを容易に把握できる。撮影位置の高さが分かるので、監視映像からの監視場
所の状況の把握も容易になる。
【００４６】
　以上に、本実施の形態に係る監視カメラ装置３の動作を説明した。次に、本実施の形態
の監視カメラ装置３に関する変形例、応用例等を説明する。
【００４７】
　まず、上記の実施の形態では、測定時レンズ制御情報記憶部５１が、測定時レンズ制御
情報として、測定時絞り値を記憶していた。変形例としては、測定時レンズ制御情報が、
測定時ズーム倍率であってもよい。カメラ設置高さ測定時（高さ測定モード設定時）、測
定時ズーム倍率がレンズ制御部３１に読み出され、レンズ制御部３１は測定時ズーム倍率
に従ってレンズ２１にズーム動作を行わせる。この状態でオートフォーカス機能が動作す
る。
【００４８】
　測定時ズーム倍率は、最大倍率またはその近傍の所定の大きな値に設定される。これに
より、被写界深度が浅くなり、したがって、絞り値を制御する場合と同様に、ピントが正
確に合い、被写界距離の検出精度も向上する。なお、この例の場合、測定時シャッター速
度記憶部５３は廃止されてよい。
【００４９】
　また、オートフォーカスは、画像中の特徴的な部位に対して行うことが好適である。特
徴的な部位は、カーペットと壁の境界線、白線の交点、道路のマーキング等である。パッ
シブタイプのオートフォーカスでは縦方向の高域成分が処理される。そこで、縦方向に急
激に変化する特徴部位に対して処理を行うことが好適である。具体的構成としては、特徴
的部位が適切な向きで撮影されるように、測定時撮影方向が予め設定され、測定時撮影方
向記憶部５５に記憶されていてよい。
【００５０】
　また、測定時撮影方向記憶部５５は、複数の測定時撮影方向を記憶してよい。パンチル
ト機構１３は、パンチルト制御部３５に制御されて、それら複数の測定時撮影方向を順に
撮影するようにレンズ２１を旋回させる。各々の撮影時測定方向でオートフォーカス動作
が行われ、距離検出部４３は各々の撮影時測定方向での被写体距離を検出し、高さ算出部
４７は、こうして得られた複数の被写体距離に基づいてカメラ設置高さを算出する。
【００５１】
　具体的には、高さ算出部４７は、前述した処理によって複数の被写体距離から複数のカ
メラ設置高さをそれぞれ算出し、さらに、複数のカメラ設置高さから最終的にカメラ設置
高さを求める。このとき、典型的には、複数のカメラ設置高さの平均値が算出される。こ
のようにして、複数の撮影時測定方向のデータを用いることにより、誤差を低減し、高さ
測定精度を向上できる。
【００５２】
　図４は、複数の測定時撮影方向が適用される別の例を示している。この例では、以下に
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説明するように、カメラ設置場所が斜面である場合にもカメラ設置高さが適切に求められ
る。
【００５３】
　図４は、監視カメラ装置３の設置場所を示している。ポール１０１は地面１０３に立て
られている。監視カメラ装置３は、ポール１０１に、下向きに取り付けられている。地面
１０３は傾斜面である。
【００５４】
　この例では、測定時撮影方向のチルト角は固定される。そして、パン角が３６０度に渡
って所定間隔で設定される。例えば、２０度置きに１８個のパン角が設定され、これによ
り、測定時撮影方向の数も１８になる。各々の測定時撮影方向にて、監視カメラ装置３の
被写体距離が測定される。個々の測定は、上述の実施の形態で説明した通りである。そし
て、高さ算出部４７は、複数の被写体距離を用いて、監視カメラ装置３のカメラ設置高さ
を以下のようにして求める。
【００５５】
　図４において、測定点Ｐａは、上述の複数の撮影方向で測定された複数の被写体距離測
定点のうちで、空間上で最も低かった点である。同様に、測定点Ｐａは、空間上で最も高
かった点である。チルト角が固定されているので、点Ｐａは被写体距離測定値が最大のと
きの測定点であり、点Ｐｂは被写体距離測定値が最小のときの測定点である。ラインＬは
、測定点Ｐａ、Ｐｂを結んでいる。ラインＬを含む斜面は地面１０３に近似する。
【００５６】
　高さ算出部４７は、ラインＬを通る傾斜面からの、監視カメラ装置３の鉛直方向の高さ
を、カメラ設置高さＨとして算出する。図１においては、監視カメラ装置３を通る鉛直線
がＬ１である。点Ｐは、ラインＬを含む斜面と鉛直線Ｌ１の交点である。そして、交点Ｐ
から監視カメラ装置３までの距離が、カメラ設置高さＨである。
【００５７】
　図４を参照し、カメラ設置高さＨの計算式について説明する。ここでは、説明を簡略に
するために、測定点Ｐａが得られたパン角と、測定点Ｐｂが得られたパン角との差が１８
０度であるとする（測定点Ｐａ、Ｐｂが、互いの反対方向を測定したときの点である）。
２つのパン角の差が１８０度でないときには、パン角も考慮することが望ましい。
【００５８】
　さて、図４において、Ｄａは、監視カメラ装置３から測定点Ｐａまでの被写体距離であ
り、Ｄｂは、監視カメラ装置３から測定点Ｐｂまでの被写体距離である。Ｈａは、測定点
Ｐａからのカメラ設置高さであり、Ｈｂは、測定点Ｐｂからのカメラ設置高さである。ま
た、Ｘａは、監視カメラ装置３から測定点Ｐａまでの水平方向の距離であり、Ｘｂは、監
視カメラ装置３から測定点Ｐｂまでの水平方向の距離である。監視カメラ装置３のチルト
角θは固定されている。
【００５９】
　この場合、Ｈａ、Ｈｂ、Ｘａ、Ｘｂは、下式により算出される。
Ｈａ＝Ｄａ×sinθ
Ｈｂ＝Ｄｂ×sinθ
Ｘａ＝Ｄａ×cosθ
Ｘｂ＝Ｄｂ×cosθ
【００６０】
　そして、カメラ設置高さＨは、Ｈａ、Ｈｂ、Ｘａ、Ｘｂを用いて、以下のように表され
る。
Ｈ＝（Ｈａ×Ｘｂ＋Ｈｂ×Ｘａ）÷（Ｘａ＋Ｘｂ）
【００６１】
　上記式に、Ｈａ、Ｈｂ、Ｘａ、Ｘｂを代入すると、カメラ設置高さＨは、下式により表
される。
Ｈ＝（２×Ｄａ×Ｄｂ×sinθ）÷（Ｄａ＋Ｄｂ）
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【００６２】
　高さ算出部４７は、上記の式に従って、測定点Ｐａ、Ｐｂの被写体距離からカメラ設置
高さを算出する。このようにして、監視カメラ装置３が斜面に設置されている場合にも、
監視カメラ装置３のカメラ設置高さを好適に算出することができる。
【００６３】
　図５は、監視カメラ装置３のもう一つの構成例である。図５では、監視カメラ装置３が
、追尾処理部６１を備えている。追尾処理部６１は、自動追尾用の専用のＤＳＰで構成さ
れる。追尾処理部６１には映像処理ＤＳＰ２７から映像信号が入力される。追尾処理部６
１は、映像信号から追尾対象物体を検出し、この追尾対象物体を映像中で追尾し、追尾結
果をカメラ制御部１５に出力する。カメラ制御部１５は、追尾結果に応じてパンチルト機
構１３を制御し、これによりレンズ２１が追尾対象物体に追従して旋回する。
【００６４】
　本実施の形態では、上記の追尾処理に、監視カメラ装置３のカメラ設置高さの測定デー
タが利用される。カメラ設置高さは、カメラ制御部１５から追尾処理部６１に供給される
。この例では、カメラ設置高さは、以下のようにして利用される。ここでは、追記対象物
体が人であるとする。
【００６５】
　監視カメラ装置３のカメラ設置高さと撮影方向が分かっていれば、映像に映る人の大き
さが概略的に決まる。より詳細には、映像中の人の大きさは、カメラ設置高さとチルト角
から概略的に決まる。そこで、追尾処理部６１は、カメラ設置高さとチルト角に応じた人
物サイズのしきい値を記憶している。例えば、しきい値は、人物サイズの縦方向および横
方向の下限値および上限値である。カメラ設置高さ、チルト角およびしきい値のテーブル
が記憶されていてよい。
【００６６】
　追尾処理部６１は、カメラ制御部１５から、監視カメラ装置３のカメラ設置高さとチル
ト角のデータを取得する。そして、追尾処理部６１は、カメラ設置高さとチルト角に応じ
た人物サイズのしきい値を求め、このしきい値の条件を満たす物体を検出し、追尾する。
このようにして、人物サイズのしきい値を用いることで、誤検知が減り、追尾の精度が向
上する。
【００６７】
　このように、本実施の形態の高さ測定機能は、高精度な自動追尾を行うカメラの機能と
して有効である。自動追尾を行う際、例えば、人を自動追尾する場合に、画面上の人のサ
イズはカメラ設置高さによって変わるので、画面上でどれくらいの大きさの被写体が人で
あるのかを１つのカメラ画像だけから認識するのは容易でない。このような場合に、カメ
ラ設置高さの情報が取得されれば、上述のようにカメラ設置高さとチルト角情報を併せて
考えることにより、画面上の人の大きさを把握することができ、これにより人の誤検知が
低減し、追尾能力が向上する。
【００６８】
　さらに説明すると、上記の高さ情報の取得は空間的位置把握のためにも重要である。高
さ情報の無い映像は２次元的（平面的）な情報である。映像を空間的に捉え、その空間情
報を用いて高精度な検知技術を提供するためには、上記のようにして高さ情報を取得して
３次元的情報を得ることが有効であり、重要である。この点において、本実施の形態は、
高さ位置を入力したり、特別なセンサを設けなくても、自動的にカメラ設置高さを測定で
き、有用である。
【００６９】
　以上、本発明の実施の形態に係る監視カメラ装置３について説明した。本実施の形態に
よれば、オートフォーカス機能を用いて被写体距離が検出され、被写体距離と撮影方向か
らカメラ設置高さが算出される。被写体距離を、該被写体距離が検出されたときの撮影方
向を用いて鉛直方向の長さに変換することにより、カメラ設置高さが算出される。オート
フォーカス機能とカメラ旋回機能を利用しており、手動で高さを入力する必要もなく、し
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たがって、簡素な構成でもって簡単にカメラ設置高さを測定できる。
【００７０】
　また、本実施の形態によれば、監視カメラ装置３は、カメラ設置高さ測定時の撮像部１
１のレンズ制御情報として、被写界深度に影響する所定の測定時レンズ制御情報を記憶す
る。そして、監視カメラ装置３は、カメラ設置高さ測定時に測定時レンズ制御情報に従っ
てレンズを制御する。これにより、被写界深度を浅くした状態でオートフォーカス機能を
使った距離測定を行うことができ、距離検出精度を向上でき、高さ測定精度も向上できる
。
【００７１】
　また、本実施の形態においては、測定時レンズ制御情報が例えば測定時絞り値である。
これにより、絞りを開いてＦ値を下げ、被写界深度を浅くして、測距精度と高さ測定精度
を好適に向上できる。
【００７２】
　また、本実施の形態の監視カメラ装置は、さらに、測定時シャッター速度を記憶してい
る。カメラ設置高さ測定時には、測定時絞り値と測定時シャッター速度に従って撮像部が
制御される。これにより、絞りを開いたときに監視カメラの撮像素子にて輝度レベルが飽
和するのを防ぎ、測定結果を好適に得られる。
【００７３】
　また、本実施の形態において、測定時レンズ制御情報は、測定時ズーム倍率でもよい。
ズーム倍率を大きくすることにより、被写界深度を浅くして、測距精度と高さ測定精度を
好適に向上できる。
【００７４】
　また、本実施の形態は、複数の測定時撮影方向を記憶しており、それら複数の測定時撮
影方向を向くように監視カメラが旋回し、それら複数の測定時撮影方向でそれぞれ得られ
た複数の被写体距離に基づいてカメラ設置高さが算出される。これにより、高さ測定精度
を向上することができる。
【００７５】
　また、本実施の形態は、複数の測定時撮影方向で得られた複数の被写体距離に基づき、
空間上で最も低い被写体距離測定点と最も高い被写体距離測定点を結ぶラインを通る傾斜
面からの鉛直方向の高さを、カメラ設置高さとして算出する。これにより、カメラ設置場
所が斜面の場合でも高い精度でカメラ設置高さを測定できる。
【００７６】
　以上に本発明の好適な実施の形態を説明した。しかし、本発明は上述の実施の形態に限
定されず、当業者が本発明の範囲内で上述の実施の形態を変形可能なことはもちろんであ
る。
【産業上の利用可能性】
【００７７】
　以上のように、本発明にかかる監視カメラ装置は、監視カメラのオートフォーカス機能
と旋回機能を利用して、簡素な構成でもって簡単にカメラ設置高さを測定できるという効
果を有し、監視カメラ等として有用である。
【図面の簡単な説明】
【００７８】
【図１】本発明の実施の形態におけるカメラ設置高さの測定原理を示す図
【図２】監視カメラ装置を含む監視システムの構成を示す図
【図３】カメラ制御部の構成を示す図
【図４】傾斜面におけるカメラ高さ測定処理を示す図
【図５】追尾処理機能を備えた監視カメラ装置の構成例を示す図
【符号の説明】
【００７９】
　３　監視カメラ装置
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　１１　撮像部
　１３　パンチルト機構
　１５　カメラ制御部
　２１　レンズ
　２３　ＣＣＤ
　３１　レンズ制御部
　３３　ＣＣＤ制御部
　３５　パンチルト制御部
　３７　ＡＦ制御部
　４１　高さ測定モード設定部
　４３　距離検出部
　４５　方向検出部
　４７　高さ算出部
　５１　測定時レンズ制御情報記憶部
　５３　測定時シャッター速度記憶部
　５５　測定時撮影方向記憶部

【図１】 【図２】
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【図５】
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