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明 細 書

発明の名称 ：撮影装置、 プログラム、及び撮影方法

技術分野

[0001 ] 本発 明は、撮影装置 、 プログラム、及び撮影方法 に係 り、特 に複数の撮影

視点か ら画像 を撮影す る撮影装置 、 プログラム、及び撮影方法 に関す る。

背景技術

[0002] 従 来 よ り、被写体 である 3 次元物体 に対 し、複数のカメラを一直線上 に配

置す る ことによ り角度調整 を容易に し、立体画像 を撮影す る立体撮像装置が

知 られ ている （特開平 6 — 7 8 3 3 7 号公報）。

[0003] また、被写体 に対 し、焦点距離 をず らした状態で複数回撮影 を行 う立体画

像撮影方法が知 られ ている （特開 2 0 0 2 - 3 4 1 4 7 3 号公報）。 この立

体画像撮影方法では、最長の焦点距離画像 以外の画像が透 明部材 に印刷 され

、焦点距離が近 いものか ら透 明部材が一定間隔 を保持す る ことで、立体画像

が観察 され る。

発明の開示

発明が解決 しょうとする課題

[0004] しか しなが ら、上記の特開平 6 — 7 8 3 3 7 号公報 に記載の技術では、力

メラを複数台用意 しなれ ばな らない、 とい う問題が ある。

[0005] また、特開 2 0 0 2 _ 3 4 1 4 7 3 号公報の技術では、印刷 を行わな けれ

ば立体視表示 を行 うことができない、 とい う問題が ある。

[0006] 本発 明は、上記問題 を解決す るためにな された もので、 1 台のカメラで、

複数の撮影視点か らの立体撮影 を容易に行な うことができる撮影装置 、 プロ

グラム、及び撮影方法 を提供す る ことを 目的 とす る。

課題 を解決するための手段

[0007] 上記 目的を達成す るために、本発 明の撮影装置 は、画像 を撮影す る撮影部

と、複数の撮影視点か ら撮影す るときの撮影視点数及び撮影視点間の輻輳角

を取得す る取得部 と、基準の撮影視点か ら、前記撮影部 によって画像が撮影



されたとき、前記基準の撮影視点か ら撮影 された画像における被写体 との距

離を計測する距離計測部 と、前記撮影視点数、前記撮影視点間の輻輳角、及

び前記被写体 との距離に基づいて、前記基準の撮影視点が前記複数の撮影視

点の中心に位置するように、前記複数の撮影視点か らの撮影を案内する案内

情報を、画像を表示する表示部に表示するように制御する表示制御部 と、を

含んで構成 されている。

[0008] 本発明のプログラムは、コンピュータを、複数の撮影視点か ら撮影すると

きの撮影視点数及び撮影視点間の輻輳角を取得する取得部、基準の撮影視点

か ら、画像を撮影する撮影部によって画像が撮影 されたとき、前記基準の撮

影視点か ら撮影 された画像における被写体 との距離を計測する距離計測部、

及び前記撮影視点数、前記撮影視点間の輻輳角、及び前記被写体 との距離に

基づいて、前記基準の撮影視点が前記複数の撮影視点の中心に位置するよう

に、前記複数の撮影視点か らの撮影を案内する案内情報を、画像を表示する

表示部に表示するように制御する表示制御部 として機能 させるためのプログ

ラムである。

[0009] 本発明によれば、取得部によって、複数の撮影視点か ら撮影するときの撮

影視点数及び撮影視点間の輻輳角を取得する。撮影部によって、基準の撮影

視点か ら、画像を撮影する。このとき、距離計測部によって、基準の撮影視

点か ら撮影 された画像における被写体 との距離を計測する。

[001 0] そ して、表示制御部によって、撮影視点数、撮影視点間の輻輳角、及び被

写体 との距離に基づいて、基準の撮影視点が複数の撮影視点の中心に位置す

るように、複数の撮影視点か らの撮影を案内する案内情報を、画像を表示す

る表示部に表示するように制御する。

[001 ] このように、本発明の撮影装置及びプログラムは、基準の撮影視点が複数

の撮影視点の中心に位置するように、複数の撮影視点か らの撮影を案内する

案内情報を表示部に表示することによ り、 1 台のカメラで、複数の撮影視点

か らの立体撮影を容易に行なうことができる。

[001 2] 本発明に係る表示制御部は、各撮影視点か ら前記被写体までの距離が、前



記計測 された前記被写体 との距離 と対応す るように前記複数の撮影視点か ら

の撮影 を案内す る前記案内情報 を前記表示部に表示す るように制御す るよう

にす ることができる。

[001 3 ] また、本発明に係 る距離計測部は、更に、現在の撮影視点か ら前記被写体

までの距離 を計測 し、現在の撮影視点か ら前記被写体 までの距離が、前記計

測 された前記被写体 との距離 と対応 していない場合に、前記計測 された前記

被写体 との距離 と対応す るように前記複数の撮影視点か らの撮影 を案内す る

前記案内情報 を前記表示部に表示す るように制御す るようにす ることができ

る。

[001 4 ] 本発明に係 る撮影装置 は、前記距離計測部によって計測 された前記被写体

との距離 と、前記撮影視点間の輻輳角 とに基づいて、撮影視点間の移動距離

を算出す る移動距離算出部 を更に含み、前記表示制御部は、撮影視点間の移

動距離が、前記算出 された移動距離 となるように前記複数の撮影視点か らの

撮影 を案内す る前記案内情報 を前記表示部に表示す るように制御す るように

す ることができる。

[001 5 ] また、移動距離算出部 を含む本発明の撮影装置 は、一つ前の撮影視点か ら

現在の撮影視点までの移動距離 を算出す る現在移動距離算出部 を更に含み、

前記表示制御部は、前記現在移動距離算出部によって算出 された前記現在の

撮影視点までの移動距離が、前記算出 された撮影視点間の移動距離 と対応 し

ない場合に、撮影視点間の移動距離が、前記算出 された移動距離 となるよう

に前記複数の撮影視点か らの撮影 を案内す る前記案内情報 を前記表示部に表

示す るように制御す るようにす ることができる。

[001 6] 本発明に係 る表示制御部は、前記基準の撮影視点か ら撮影 した後、前記被

写体 に対 して前記基準の撮影視点よ り左側及び右側の何れか一方に位置す る

各撮影視点か ら撮影 し、前記基準の撮影視点へ戻 り、前記被写体 に対 して前

記基準の撮影視点よ り左側及び右側の何れか他方に位置す る各撮影視点か ら

撮影す るように案内す る前記案内情報 を前記表示部に表示す るように表示す

るように制御す るようにす ることができる。



[001 7] 本発明に係る表示制御部は、前記撮影視点数、前記撮影視点間の輻輳角、

及び前記被写体 との距離に基づいて求め られる撮影開始点か ら撮影 し、前記

基準の撮影視点に徐々に近づ くように各撮影視点か ら撮影 し、前記基準の撮

影視点か ら前記撮影開始点と反対側に徐々に離れていくように各撮影視点か

ら撮影するように案内する前記案内情報を前記表示部に表示するように制御

するようにすることができる。

[001 8] また、本発明に係る撮影装置は、前記撮影視点数、前記撮影視点間の輻輳

角、及び前記被写体 との距離に基づいて、前記撮影開始点までの移動距離を

算出する開始点距離算出部を更に含み、前記表示制御部は、前記案内情報 と

して、前記算出された前記撮影開始点までの移動距離を前記表示部に表示す

るように制御するようにすることができる。

[001 9] 本発明に係る表示制御部は、前記表示部によって表示され、かつ、前記撮

影部によって撮影 された リアルタイム画像上に、前記案内情報を表示させる

ようにすることができる。

[0020] また、本発明に係る表示制御部は、前記案内情報 として、 1 つ前の撮影視

点か ら撮影 され、かつ、半透明処理 された画像を更に前記 リアルタイム画像

上に表示するように制御するようにすることができる。

[0021 ] 本発明に係る撮影装置は、被写体が複数存在する場合、前記距離計測部に

よって計測 された前記複数の被写体 との距離に基づいて、被写界深度を調整

する被写界深度調整部を更に含むようにすることができる。

[0022] 本発明に係る撮影方法は、複数の撮影視点か ら撮影するときの撮影視点数

及び撮影視点間の輻輳角を取得 し、基準の撮影視点か ら、画像を撮影する撮

影部によつて画像が撮影 されたとき、前記基準の撮影視点か ら撮影 された画

像における被写体 との距離を計測 し、前記撮影視点数、前記撮影視点間の輻

輳角、及び前記被写体 との距離に基づいて、前記基準の撮影視点が前記複数

の撮影視点の中心に位置するように、前記複数の撮影視点か らの撮影を案内

する案内情報を、画像を表示する表示部に表示するように制御する。

発明の効果



[0023] 以上説明したように、本発明によれば、基準の撮影視点が複数の撮影視点

の中心に位置するように、複数の撮影視点からの撮影を案内する案内情報を

表示部に表示することにより、 1 台のカメラで、複数の撮影視点からの立体

撮影を容易に行なうことができる、という効果が得られる。

図面の簡単な説明

[0024] [図1] 本発明の第 1 の実施の形態のデジタルカメラの正面側斜視図である。

[図2] 本発明の第 1 の実施の形態のデジタルカメラの背面側斜視図である。

[図3] 本発明の第 1 の実施の形態のデジタルカメラの内部構成を示す概略プロ

ック図である。

[図4] 三次元形状撮影モー ドにおいて、複数の撮影視点から撮影する様子を示

す図である。

[図5A]撮影視点間の移動距離を説明するための図である。

[図5B]撮影視点間の移動距離を説明するための図である。

[図6A]被写体との距離が一致する様子を示す図である。

[図6B]撮影視点からの移動距離を示す図である。

[図7] 第 1 の実施の形態における三次元形状撮影処理ルーチンの内容を示すフ

ローチャー トである。

[図8] 第 1 の実施の形態における三次元形状撮影処理ルーチンの内容を示すフ

ローチャー トである。

[図9] 三次元形状撮影モー ドにおいて、複数の撮影視点から撮影する様子を示

す図である。

[図10] 第 2 の実施の形態における三次元形状撮影処理ルーチンの内容を示す

フローチヤ一 トである。

[図11] 第 2 の実施の形態における三次元形状撮影処理ルーチンの内容を示す

フローチヤ一 トである。

[図12] 本発明の第 3 の実施の形態のデジタルカメラの内部構成を示す概略ブ

口ック図である。

発明を実施するための最良の形態



[0025] 以下、図面を参照 して、本発明の実施の形態を詳細に説明する。なお、本

実施の形態では、本発明の撮影装置をデジタルカメラに適用 した場合につい

て説明する。

[0026] 図 1 は、第 1 の実施の形態のデジタル力メラ 1 の正面側斜視図、図 2 は背

面側斜視図である。図 1 に示すように、デジタルカメラ 1 の上部には、 レリ

ーズポタン 2 、電源ポタン 3 、及びズーム レバー 4 が備えられている。また

、デジタルカメラ 1 の正面には、フラッシュ 5 及び撮影部 2 1 の レンズが配

設 されている。また、デジタルカメラ 1 の背面には、各種表示を行 う液晶モ

ニタ 7 、及び各種操作ポタン 8 が配設 されている。

[0027] 図 3 は、デジタルカメラ 1 の内部構成を示す概略ブロック図である。図 3

に示すように、デジタルカメラ 1 は、撮影部 2 、撮影制御部 2 2 、画像処

理部 2 3 、圧縮 伸長処理部 2 4 、 フ レー ム メモ リ 2 5 、メディア制御部 2

6 、内部メモ リ 2 7 、表示制御部 2 8 、入力部 3 6 、及び C P U 3 7 を備 え

ている。

[0028] 撮影制御部 2 2 は、不図示の A F 処理部及びA E 処理部か らなる。A F 処

理部は レリ一ズポタン 2 の半押 し操作によ り撮影部が取得 したプレ画像に基

づいて、被写体領域を合焦領域 として決定すると共に、 レンズの焦点位置を

決定 し、撮影部 2 に出力する。なお、被写体領域は、従来既知の画像認識

処理によって特定される。A E 処理部は、プレ画像に基づいて絞 り値 とシャ

ッタ速度 とを決定 し、撮影部 2 に出力する。

[0029] また、撮影制御部 2 2 は、 レリ一ズポタン 2 の全押 し操作によ り、撮影部

2 1 に対 して画像の本画像を取得 させる本撮影の指示を行 う。なお、 レリー

ズポタン 2 が操作 される前は、撮影制御部 2 2 は、撮影範囲を確認 させるた

めの本画像よ りも画素数が少ない リアルタイム画像を、所定時間間隔 （例 え

ば 1 3 0 秒間隔）にて順次取得 させる指示を撮影部 2 に対 して行 う。

[0030] 画像処理部 2 3 は、撮影部 2 よ り取得 した画像のデジタルの画像データ

に対 して、ホワイ トバランスを調整する処理、階調補正、シャープネス補正

、及び色補正等の画像処理を施す。



[0031 ] 圧縮 伸長処理部 2 4 は、画像処理部 2 3 によって処理が施 された画像 を

表す画像 デー タに対 して、例 えば、 J P E G 等の圧縮形式で圧縮処理 を行 い

、画像 ファイル を生成す る。 この画像 ファイル は、画像の画像 デー タを含み

、画像 ファイル には、 E x i f フォーマ ッ ト等 に基づいて、基線長、輻輳角

、及び撮影 日時等の付帯情報 、並びに後述す る三次元形状撮影 モ ー ドに おけ

る視点位置 を表す視点情報が格納 され る。

[0032] フ レーム メ モ リ 2 5 は、撮影部 2 が取得 した画像 を表す画像 デー タに対

して、前述の画像処理部 2 3 が行 う処理 を含む各種処理 を行 う際 に使用す る

作業用 メ モ リで ある。

[0033] メデ ィア制御部 2 6 は、記録 メデ ィア 2 9 にアクセス して画像 ファイル等

の書 き込み及び読み込みの制御 を行 う。

[0034] 内部 メ モ リ 2 7 は、デジタル カメラ 1 において設定 され る各種定数、及び

C P U 3 7 が実行す るプログラム等 を記憶す る。

[0035] 表示制御部 2 8 は、撮影時において フ レー ム メ モ リ 2 5 に格納 された画像

を液晶モニタ 7 に表示 させた り、記録 メデ ィア 2 9 に記録 され ている画像 を

液晶モニタ 7 に表示 させた りす る。また、表示制御部 2 8 は、 リアル タイム

画像 を液晶モニタ 7 に表示 させ る。

[0036] また、表示制御部 2 8 は、三次元形状撮影 モー ドで、複数の撮影視点か ら

被写体 を撮影 させ るガイダンス表示 を、液晶モニタ 7 に表示 させ る。

[0037] こ こで 、本実施の形態では、デジタル カメラ 1 を用 いて、特定の被写体 を

対象 と して三次元形状 を測定す るために複数の撮影視点で撮影 した画像 デ一

タを取得す る三次元形状撮影モー ドを備 えている。

[0038] 三次元形状撮影 モー ドでは、図 4 に示す よ うに、特定の被写体 を中心 と し

た円弧軌跡上であ り、かつ、特定の被写体の正面画像 を撮影す る撮影視点 を

中心 と した、少な くとも左右各 1 点の撮影視点に、撮影者が移動 して、デジ

タル カメラ 1 力、 複数の撮影視点か ら被写体 を撮影す る。なお、被写体の正

面画像 を撮影す る撮影視点が、基準の撮影視点に対応す る。

[0039] また、デジタル カメラ 1 は、 3 次元処理部 3 0 、距離測定部 3 、移動量



計算部 3 2 、半透 明処理部 3 3 、移動量判定部 3 4 、及び距離判定部 3 5 を

備 える。なお、移動量判定部 3 4 が、現在移動距離算出部の一例 である。

[0040] 3 次元処理部 3 0 は、複数の撮影視点で撮影 した複数の画像 に対 して、 3

次元処理 を行 つて立体視用画像 を生成す る。

[0041 ] 距離測定部 3 は、撮影制御部 2 2 の A F 処理部 によ り得 られ る被写体領

域の レンズ焦点位置 に基づいて、被写体 までの距離 を測定す る。三次元形状

撮影モー ドで正面画 を撮影 した ときに測定 された被写体 までの距離 は、基準

距離 と して、メモ リに記憶 してお く。

[0042] 移動量計算部 3 2 は、図 5 A 、図 5 B に示す よ うに、距離測定部 3 1 によ

り測定 された被写体 までの距離 と、撮影視点間の輻輳角 とに基づいて、三次

元形状撮影 モ ー ドで撮影 され るときの複数の撮影視点間の最適な移動距離 を

計算す る。なお、撮影視点間の輻輳角 は、予め求めておき、パ ラメー タと し

て設定 しておけばよい。

[0043] 半透 明処理部 3 3 は、三次元形状撮影 モ ー ドで撮影 された画像 に対 して、

半透 明処理 を行 う。

[0044] 移動量判定部 3 4 は、三次元形状撮影 モ ー ドに おいて、一 つ前の撮影視点

か らの移動距離 を算出す ると共に、算出 した移動距離が、撮影視点間の最適

な移動距離 に到達 したか否か を判定す る。

[0045] 例 えば、移動量判定部 3 4 は、 1 つ前の撮影視点か ら撮影 された画像 と、

現在の リアル タイム画像 とに対 して、被写体か ら特徴点 を抽 出 し、特徴点の

対応付 けを行 い、画像上 における特徴点間の移動量 を計算す る。また、移動

量判定部 3 4 は、図 6 B に示す よ うに、計算 された特徴点間の移動量 と、被

写体間までの距離 とに基づいて、 1 つ前の撮影視点か ら現在の撮影視点まで

の移動距離 を計算す る。

[0046] 距離判定部 3 5 は、三次元形状撮影モー ドにおいて、図 6 A に示す よ うに

、距離測定部 3 によ り測定 され る、現在の撮影視点か ら被写体 までの距離

と、正面画 を撮影 した ときの被写体 までの距離 とを比較 し、被写体 までの距

離が一致す るか否か を判定す る。なお、被写体 までの距離が一致す る場合 は



、被写体 までの距離が完全一致す る場合 に限定 され るものではない。被写体

までの距離の比較誤差の許容範囲 を設定 しておいて もよい。

[0047] 三次元形状撮影モー ドにおいて、移動量判定部 3 4 での判定が肯定 され 、

かつ、距離判定部 3 5 での判定が肯定 された場合 には、撮影制御部 2 2 に撮

影許可が入 力 され る。 この状態 において、 レリーズポ タン 2 の全押 し操作 に

よ り、撮影部 2 に対 して画像の本画像 を取得 させ る本撮影の指示 を行 う。

[0048] 次 に、図 7 、図 8 を参照 して、第 1 の実施の形態のデジタル カメラ 1 にお

ける三次元形状撮影処理ルーチ ンについて説明す る。

[0049] ステ ップ 1 0 0 で、デジタル カメラ 1 力、 予め設定 された、撮影視点数 と

撮影視点間の輻輳角 を取得す る。そ して、ステ ップ 1 0 2 で、デジタル カメ

ラ 1 力、 レリーズポ タン 2 が半押 しされたか否か を判定す る。ユーザ によつ

て レリーズポ タン 2 が半押 し操作 された場合 には、ステ ップ 1 0 4 へ進む。

この とき、撮影制御部 2 2 の A F 処理部 によって、 レンズの焦点位置が決定

され ると共に、 A E 処理部 によって、絞 り値 とシャ ツタ速度 とが決定 され る

[0050] ステ ップ 1 0 4 では、デジタル カメラ 1 力、 A F 処理部 によ り決定 された

被写体領域の レンズの焦点位置 を取得 し、被写体 までの距離 を計測 し、被写

体 までの基準距離 と して内部 メモ リ2 7 に格納す る。

[0051 ] そ して、ステ ップ 1 0 6 において、デジタル カメラ 1 力、 レリーズポ タン

2 が全押 しされたか否か を判定す る。ユーザ によって レリ一ズポ タン 2 が全

押 し操作 された場合 には、ステ ップ 1 0 8 へ進む。

[0052] ステ ップ 1 0 8 では、デジタル カメラ 1 力、 撮影部 2 に対 して画像の本

画像 を取得 させ る本撮影の指示 を行 い、撮影部 2 で撮影 された画像 を取得

し、正面画像 と して、記録 メデ ィア 2 9 に格納 させ る。

[0053] そ して、ステ ップ 1 1 0 において、デジタル カメラ 1 力、 上記ステ ップ 1

0 0 で取得 した撮影視点間の輻輳角 と、上記ステ ップ 1 0 4 で測定 された被

写体 までの距離 とに基づいて、撮影視点間の最適な移動距離 を計算 し、内部

メモ リ2 7 に格納す る。次のステ ップ 1 1 2 では、デジタル カメラ 1 力、 「



左正面か ら撮影 して ください」というガイダンスメッセージを、液晶モニタ

7 に表示させる。

[0054] そ して、ステップ 1 1 4 において、デジタルカメラ 1 力、 上記ステップ 1

0 8 で撮影 された、又は前回のステップ 1 2 8 で撮影 された画像に対 して半

透明処理を行 う。ステップ 1 1 6 では、デジタルカメラ 1 力、 上記ステップ

0 で計算 された撮影視点間の移動距離 と、半透明処理 された画像 とを、

液晶モニタ 7 の リアルタイム画像上に重畳 させて表示させる。

[0055] 次のステツプ 1 1 8 では、デジタル力メラ 1 力、 レリ一ズポタン 2 が半押

しされたか否かを判定する。ユーザによつて レリ一ズポタン 2 が半押 し操作

された場合には、ステップ 1 2 0 へ進む。このとき、撮影制御部 2 2 の A F

処理部によって、 レンズの焦点位置が決定されると共に、A E 処理部によつ

て、絞 り値 とシャツタ速度 とが決定される。

[0056] ステ ップ 1 2 0 では、デジタル力メラ 1 力、 上記ステツプ 1 0 8 で撮影 さ

れた、又は前回のステップ 1 2 8 で撮影 された画像 と、現在の リアルタイム

画像 とに基づいて、 1 つ前の撮影視点か ら現在の撮影視点までの移動距離を

算出 し、上記ステップ 1 1 0 で計算 された撮影視点間の最適な移動距離に到

達 したか否かを判定する。最適な移動距離に到達 していない場合には、ステ

ップ 1 2 4 へ移行する。最適な移動距離に到達 している場合には、ステップ

2 2 において、デジタルカメラ 1 力、 A F 処理部によ り決定された被写体

領域の レンズの焦点位置に基づいて、現在の撮影視点か ら被写体までの距離

を計測する。そ して、デジタルカメラ 1 力、 上記ステップ 1 0 4 で測定され

た被写体までの基準距離 と一致するか否かを判定する。被写体までの基準距

離 と一致 しない場合には、ステップ 1 2 4 へ移行する。一方、被写体までの

基準距離 と一致する場合には、デジタルカメラ 1 力、 撮影制御部 2 2 に撮影

許可を入力 し、ステップ 1 2 6 へ移行する。

[0057] ステ ップ 1 2 4 では、デジタルカメラ 1 力、 「撮影視点間の移動距離に到

達 していません」という警告メッセージや、 「被写体までの基準距離 と一致

していません」という警告メッセージを、液晶モニタ 7 に表示させて、上記



ステ ップ 1 1 6 へ戻 る。

[0058] ステ ップ 1 2 6 では、デジタル 力メラ 1 力、 レリ一ズポ タン 2 が全押 しさ

れたか否か を判定す る。ユーザ によって レリ一ズポ タン 2 が全押 し操作 され

た場合 には、ステ ップ 1 2 8 へ進む。

[0059] ステ ップ 1 2 8 では、デジタル カメラ 1 力、 撮影部 2 に対 して画像の本

画像 を取得 させ る本撮影の指示 を行 い、撮影部 2 で撮影 された画像 を取得

し、左正面画像 と して、記録 メデ ィア 2 9 に格納 させ る。

[0060] 次のステ ップ 1 3 0 では、デジタル カメラ 1 力、 左正面か らの撮影が終 了

したか否か を判定す る。上記ステ ップ 1 0 0 で取得 した撮影視点数 （例 えば

、 5 ) か ら決定 され る、左正面か らの必要撮影視点数 （例 えば、 2 ) の分だ

け、上記ステ ップ 1 2 8 によ り画像が撮影 された場合 には、デジタル カメラ

1 力、 左正面か らの撮影が終 了 した と判断 し、ステ ップ 1 3 2 へ移行す る。

一方、左正面か らの必要撮影視点数の分だ け、左正面か らの撮影が行われ て

いない場合 には、上記ステ ップ 1 1 4 へ戻 る。

[0061 ] ステ ップ 1 3 2 では、デジタル カメラ 1 力、 「正面へ戻 って くだ さい」 と

い うガイダンス メ ッセー ジを、液晶モニタ 7 に表示 させ る。次のステ ップ 1

3 4 では、デジタル カメラ 1 力、 現在の撮影視点が、正面位置 であるか否か

を判定す る。例 えば、デジタル カメラ 1 力、 現在の リアル タイム画像 と、上

記ステ ップ 1 0 8 で撮影 した正面画像 とに対 して、エ ッジによる閾値判定 を

行 い、現在の撮影視点が、正面位置 であるか否か を判定す る。正面位置 でな

いと判定 された場合 には、ステ ップ 1 3 2 へ戻 るが、正面位置 であると判定

された場合 には、ステ ップ 1 3 6 へ移行す る。

[0062] ステ ップ 1 3 6 では、デジタル カメラ 1 力、 「右正面か ら撮影 して くだ さ

し、」 とい うガイダンス メ ッセー ジを、液晶モニタ 7 に表示 させ る。

[0063] そ して、ステ ップ 1 3 8 において、デジタル カメラ 1 力、 上記ステ ップ 1

0 8 で撮影 された、又は前 回のステ ップ 1 5 2 で撮影 された画像 に対 して半

透 明処理 を行 う。ステ ップ 1 4 0 では、デジタル カメラ 1 力、 上記ステ ップ

0 で計算 された撮影視点間の移動距離 と、半透 明処理 された画像 とを、



液晶モニタ 7 の リアルタイム画像上に重畳 させて表示させる。

[0064] 次のステツプ 1 4 2 では、デジタル力メラ 1 力、 レリ一ズポタン 2 が半押

しされたか否かを判定する。ユーザによつて レリ一ズポタン 2 が半押 し操作

された場合には、ステップ 1 4 4 へ進む。このとき、撮影制御部 2 2 の A F

処理部によって、 レンズの焦点位置が決定されると共に、A E 処理部によつ

て、絞 り値 とシャツタ速度 とが決定される。

[0065] ステ ップ 1 4 4 では、デジタル力メラ 1 力、 上記ステツプ 1 0 8 で撮影 さ

れた、又は前回のステップ 1 5 2 で撮影 された画像 と、現在の リアルタイム

画像 とに基づいて、 1 つ前の撮影視点か ら現在の撮影視点までの移動距離を

算出 し、上記ステップ 1 1 0 で計算 された撮影視点間の最適な移動距離に到

達 したか否かを判定する。最適な移動距離に到達 していない場合には、ステ

ップ 1 4 8 へ移行する。最適な移動距離に到達 している場合には、ステップ

4 6 において、デジタルカメラ 1 力、 上記ステップ 1 2 2 と同様に、現在

の撮影視点か ら被写体までの距離を計測する。そ して、デジタルカメラ 1 が

、上記ステップ 1 0 4 で測定された被写体までの基準距離 と一致するか否か

を判定する。被写体までの基準距離 と一致 しない場合には、ステップ 1 4 8

へ移行する。一方、被写体までの基準距離 と一致する場合には、デジタル力

メラ 1 力、 撮影制御部 2 2 に撮影許可を入力 し、ステップ 1 5 0 へ移行する

[0066] ステ ップ 1 4 8 では、デジタルカメラ 1 力、 「撮影視点間の移動距離に到

達 していません」という警告メッセージや、 「被写体までの基準距離 と一致

していません」という警告メッセージを、液晶モニタ 7 に表示させて、上記

ステップ 1 4 0 へ戻る。

[0067] ステ ップ 1 5 0 では、デジタル力メラ 1 力、 レリ一ズポタン 2 が全押 しさ

れたか否かを判定する。ユーザによって レリ一ズポタン 2 が全押 し操作 され

た場合には、ステップ 1 5 2 へ進む。

[0068] ステ ップ 1 5 2 では、デジタルカメラ 1 力、 撮影部 2 に対 して画像の本

画像を取得 させる本撮影の指示を行い、撮影部 2 で撮影 された画像を取得



し、右正面画像 と して、記録 メデ ィア 2 9 に格納 させ る。

[0069] 次のステ ップ 1 5 4 では、デジタル カメラ 1 力、 右正面か らの撮影が終 了

したか否か を判定す る。上記ステ ップ 1 0 0 で取得 した撮影視点数 （例 えば

、 5 ) か ら決定 され る、右正面か らの必要撮影視点数 （例 えば、 2 ) の分だ

け、上記ステ ップ 1 5 2 によ り画像が撮影 された場合 には、デジタル カメラ

1 力、 右正面か らの撮影が終 了 した と判断 し、三次元形状撮影処理ルーチ ン

を終 了す る。一方、右正面か らの必要撮影視点数の分だ け、右正面か らの撮

影が行われ ていない場合 には、上記ステ ップ 1 3 8 へ 戻 る。

[0070] 上記の三次元形状撮影処理ルーチ ンによって得 られた複数の撮影視点か ら

撮影 された複数の画像が、多視点画像 と して、記録 メデ ィア 2 9 に記録 され

る。

[0071 ] なお、上記の実施の形態では、撮影視点数が、奇数である場合 を例 に説明

したが、撮影視点数が、偶数である場合 には、デジタル カメラ 1 力、 ステ ツ

プ 1 0 8 による正面画像の撮影 を、撮影視点数 と してカウン トしないよ うに

すれ ばよい。 この場合 には、 1 回 目のステ ップ 1 1 6 、 1 2 0 、 1 4 0 、

4 4 では、移動距離 と して、撮影視点間の最適な移動距離の 1 2 を用 いて

処理 を行 えばよい。また、正面画像が、多視点画像の一部 とな らない。

[0072] 以上説明 した よ うに、第 1 の実施の形態のデジタル カメラ 1 は、正面画 を

撮影 した撮影視点が全撮影視点の中心 に位置す るよ うに、複数の撮影視点か

らの撮影 を案内す るガイダンス を表示す る ことによ り、 1 台のカメラで、三

次元形状 を測定す るための複数の撮影視点か らの撮影 を容易に行な うことが

できる。

[0073] また、多視点か ら撮影 された各画像 について、被写体の大 きさがば らば ら

であった場合、三次元形状 を正 しく測定できないが、本実施の形態では、デ

ジタル カメラ 1 力、 被写体 との距離が一致す るよ うにガイダンス表示す るた

め、被写体の大 きさを一致 させ る ことができる。

[0074] また、デジタル カメラ 1 力、 撮影視点間の移動距離が、輻輳角か ら求め ら

れ る移動距離 となるよ うにガイダンス表示す るため、三次元形状 を復元す る



際に、撮影角度の ミス （撮影視点間の移動距離のばらつき）による情報漏れ

が発生 しない。

[0075] 次に、第 2 の実施の形態について説明する。第 2 の実施の形態のデジタル

カメラの構成は、第 1 の実施の形態のデジタルカメラ 1 と同一であるため、

同一符号を付 して、説明を省略する。

[0076] 第 2 の実施の形態では、デジタルカメラ 1 力、 三次元形状撮影モー ドにお

いて、右正面又は左正面の最大角度 となる撮影視点か ら、被写体の正面の方

向に向かって、撮影視点を移動 させるように して、複数の撮影視点か ら画像

を撮影 している点が、第 1 の実施の形態 と異なっている。

[0077] 第 2 の実施の形態に係るデジタルカメラ 1 では、三次元形状撮影モー ドに

おいて、図 9 に示すように、正面画像の撮影を、仮撮影 とし、被写体の正面

に対 して、複数の撮影視点か らの撮影に必要な最大角度 となる撮影視点を、

撮影開始位置 とし、被写体の正面位置に向かって、円弧状に撮影視点を移動

させている。被写体の正面に対 して、複数の撮影視点か らの撮影に必要な最

大角度 となる反対側の撮影視点を、撮影終了位置 とし、撮影視点が、被写体

の正面位置を通過すると、撮影終了位置に向かって、円弧状に撮影視点を移

動 させる。

[0078] 移動量計算部 3 2 は、三次元形状撮影モー ドで撮影 されるときの複数の撮

影視点間の最適な移動距離を計算する。移動量計算部 3 2 は、距離測定部 3

1 によ り測定された被写体までの距離 と、撮影視点間の輻輳角 と、撮影視点

数か ら決定される左正面又は右正面か らの必要撮影視点数 とに基づいて、仮

撮影 した正面の撮影視点か ら、撮影開始位置までの移動距離を計算する。な

お、移動量計算部 3 2 が、移動距離算出部及び開始点距離算出部の一例であ

る。

[0079] 移動量判定部 3 4 は、三次元形状撮影モー ドにおいて、仮撮影 した正面の

撮影視点か らの移動距離を算出すると共に、算出 した移動距離が、移動量計

算部 3 2 によって計算 された撮影開始位置までの移動距離に到達 したか否か

を判定する。



[0080] また、移動量判定部 3 4 は、三次元形状撮影 モー ドにおいて、一つ前の撮

影視点か らの移動距離 を算出す ると共に、算出 した移動距離が、撮影視点間

の最適な移動距離 に到達 したか否か を判定す る。

[0081 ] 図 1 0 、図 1 1 を参照 して、第 2 の実施の形態のデジタル カメラ 1 におけ

る三次元形状撮影処理ルーチ ンについて説明す る。なお、第 1 の実施の形態

の三次元形状撮影処理ルーチ ンと同一の処理 については、同一の符号 を付 し

て説明を省略す る。

[0082] ステ ップ 1 0 0 で、デジタル カメラ 1 力、 予め設定 された、撮影視点数 と

撮影視点間の輻輳角 を取得す る。そ して、ステ ップ 1 0 2 で、デジタル カメ

ラ 1 力、 レリーズポ タン 2 が半押 しされたか否か を判定す る。ユーザ によつ

て レリーズポ タン 2 が半押 し操作 された場合 には、ステ ップ 1 0 4 へ 進む。

[0083] ステ ップ 1 0 4 では、デジタル カメラ 1 力、 A F 処理部 によ り決定 された

被写体領域の レンズの焦点位置 を取得 し、被写体 までの距離 を計測 し、被写

体 までの基準距離 と して内部 メ モ リ 2 7 に格納す る。

[0084] そ して、ステ ップ 1 0 6 において、デジタル カメラ 1 力、 レリーズポ タン

2 が全押 しされたか否か を判定す る。ユーザ によって レリ一ズポ タン 2 が全

押 し操作 された場合 には、ステ ップ 1 0 8 へ 進む。

[0085] ステ ップ 1 0 8 では、デジタル カメラ 1 力、 撮影部 2 に対 して画像の本

画像 を取得 させ る本撮影の指示 を行 い、撮影部 2 で撮影 された画像 を取得

し、仮撮影 された正面画像 と して、記録 メデ ィア 2 9 に格納 させ る。

[0086] そ して、ステ ップ 2 0 0 において、デジタル カメラ 1 力、 上記ステ ップ 1

0 0 で取得 した撮影視点間の輻輳角 と、上記ステ ップ 1 0 4 で測定 された被

写体 までの距離 とに基づいて、撮影視点間の最適な移動距離 を計算 し、内部

メ モ リ 2 7 に格納す る。また、デジタル カメラ 1 力、 上記ステ ップ 1 0 0 で

取得 した撮影視点数及び撮影視点間の輻輳角 と、上記ステ ップ 1 0 4 で測定

された被写体 までの距離 とに基づいて、撮影開始点までの移動距離 を計算 し

、内部 メ モ リ 2 7 に格納す る。

[0087] 次のステ ップ 2 0 2 では、デジタル カメラ 1 力、 「左正面の撮影開始点ま



で移動 して くだ さい」 とい うガイダンス メ ッセ一 ジを、液晶モニタ 7 に表示

させ る。

[0088] そ して、ステ ップ 2 0 3 において、デジタル カメラ 1 力、 上記ステ ップ 1

0 8 で撮影 された画像 に対 して半透 明処理 を行 う。ステ ップ 2 0 4 では、デ

ジタル カメラ 1 力、 上記ステ ップ 1 1 0 で計算 された撮影開始点までの移動

距離 と、半透 明処理 された画像 とを、液晶モニタ 7 の リアル タイム画像上 に

重畳 させて表示 させ る。

[0089] 次 のステ ツプ 1 1 8 では、デジタル 力メラ 1 力、 レリ一ズポ タン 2 が半押

しされたか否か を判定す る。ユーザ によつて レリ一ズポ タン 2 が半押 し操作

された場合 には、ステ ップ 2 0 6 において、デジタル カメラ 1 力、 上記ステ

ップ 1 0 8 で撮影 された画像 と、現在の リアル タイム画像 とに基づいて、上

記ステ ップ 1 0 8 で正面画像 を撮影 した撮影視点か ら現在の撮影視点までの

移動距離 を算出す る。そ して、デジタル カメラ 1 力、 算出 した移動距離が、

上記ステ ップ 2 0 0 で計算 された撮影開始点までの移動距離 に到達 したか否

か を判定す る。算出 した移動距離が撮影開始点までの移動距離 に到達 してい

ない場合 には、ステ ップ 2 0 8 へ移行す る。算出 した移動距離が撮影開始点

までの移動距離 に到達 している場合 には、ステ ップ 1 2 2 において、デジタ

ル カメラ 1 力、 現在の撮影視点か ら被写体 までの距離 を計測す る。そ して、

デジタル カメラ 1 力、 上記ステ ップ 1 0 4 で測定 された被写体 までの基準距

離 と一致す るか否か を判定す る。被写体 までの基準距離 と一致 しない場合 に

は、ステ ップ 2 0 8 へ移行す る。一方、被写体 までの基準距離 と一致す る場

合 には、デジタル カメラ 1 力、 撮影制御部 2 2 に撮影許可 を入 力 し、ステ ツ

プ 1 2 6 へ移行す る。

[0090] ス テ ップ 2 0 8 では、デジタル カメラ 1 力、 「撮影開始点までの移動距離

に到達 していません」 とい う警告 メ ッセー ジや、 「被写体 までの基準距離 と

—致 していません」 とい う警告 メ ッセー ジを、液晶モニタ 7 に表示 させて、

上記ステ ップ 2 0 4 へ戻 る。

[0091 ] ス テ ップ 1 2 6 では、デジタル 力メラ 1 力、 レリ一ズポ タン 2 が全押 しさ



れたか否かを判定する。ユーザによって レリ一ズポタン 2 が全押 し操作 され

た場合には、ステップ 1 2 8 へ進む。

[0092] ステ ップ 1 2 8 では、デジタルカメラ 1 力、 撮影部 2 に対 して画像の本

画像を取得 させる本撮影の指示を行い、撮影部 2 で撮影 された画像を取得

し、撮影開始点か らの左正面画像 として、記録メディア 2 9 に格納 させる。

[0093] 次のステップ 2 1 0 では、デジタルカメラ 1 力、 「撮影終了点まで移動 し

て ください」というガイダンスメッセージを、液晶モニタ 7 に表示させる。

そ して、ステップ 1 3 8 において、デジタルカメラ 1 力、 上記ステップ 1 2

8 で撮影 された、又は前回のステップ 1 5 2 で撮影 された画像に対 して半透

明処理を行 う。ステップ 1 4 0 では、デジタルカメラ 1 力、 上記ステップ 2

0 0 で計算 された撮影視点間の移動距離 と、半透明処理 された画像 とを、液

晶モニタ 7 の リアルタイム画像上に重畳 させて表示させる。

[0094] 次のステツプ 1 4 2 では、デジタル力メラ 1 力、 レリ一ズポタン 2 が半押

しされたか否かを判定する。ユーザによつて レリ一ズポタン 2 が半押 し操作

された場合には、ステップ 1 4 4 において、上記ステップ 1 2 8 で撮影 され

た、又は前回のステップ 1 5 2 で撮影 された画像 と、現在の リアルタイム画

像 とに基づいて、 1 つ前の撮影視点か ら現在の撮影視点までの移動距離を算

出する。そ して、デジタルカメラ 1 は、算出 した移動距離が上記ステップ 2

0 0 で計算 された撮影視点間の最適な移動距離に到達 したか否かを判定する

。算出 した移動距離が最適な移動距離に到達 していない場合には、ステップ

4 8 へ移行する。算出 した移動距離が最適な移動距離に到達 している場合

には、ステップ 1 4 6 において、デジタルカメラ 1 力、 上記ステップ 1 2 2

と同様に、現在の撮影視点か ら被写体までの距離を計測する。そ して、デジ

タルカメラ 1 は、計測 された距離が上記ステップ 1 0 4 で測定された被写体

までの基準距離 と一致するか否かを判定する。被写体までの基準距離 と一致

しない場合には、ステップ 1 4 8 へ移行する。一方、被写体までの基準距離

と一致する場合には、デジタルカメラ 1 力、 撮影制御部 2 2 に撮影許可を入

力 し、ステップ 1 5 0 へ移行する。



[0095] ステ ップ 1 4 8 では、デジタルカメラ 1 力、 「撮影視点間の移動距離に到

達 していません」という警告メッセージや、 「被写体までの基準距離 と一致

していません」という警告メッセージを、液晶モニタ 7 に表示させて、上記

ステップ 1 4 0 へ戻る。

[0096] ステ ップ 1 5 0 では、デジタル力メラ 1 力、 レリ一ズポタン 2 が全押 しさ

れたか否かを判定する。ユーザによって レリ一ズポタン 2 が全押 し操作 され

た場合には、ステップ 1 5 2 へ進む。

[0097] ステ ップ 1 5 2 では、デジタルカメラ 1 力、 撮影部 2 に対 して画像の本

画像を取得 させる本撮影の指示を行い、撮影部 2 で撮影 された画像を取得

し、記録メディア 2 9 に格納 させる。

[0098] 次のステップ 2 2 では、デジタルカメラ 1 が、全ての撮影視点か らの撮

影が終了 したか否かを判定する。上記ステップ 1 0 0 で取得 した撮影視点数

の分だけ、上記ステツプ 1 2 8 とステップ 1 5 2 によ り画像が撮影 された場

合には、デジタルカメラ 1 力、 全ての撮影視点か らの撮影が終了 したと判断

し、三次元形状撮影処理ルーチンを終了する。一方、取得 した撮影視点数の

分だけ、撮影が行われていない場合には、上記ステップ 1 3 8 へ戻る。

[0099] 以上説明 したように、第 2 の実施の形態のデジタルカメラ 1 は、正面画を

仮撮影 した撮影視点が全撮影視点の中心に位置するように、複数の撮影視点

か らの撮影を案内するガイダンスを表示することによ り、 1 台のカメラで、

三次元形状を測定するための複数の撮影視点か らの撮影を容易に行なうこと

ができる。

[01 00] 次に、第 3 の実施の形態について説明する。第 1 の実施の形態のデジタル

カメラ 1 と同様の構成 となる部分については、同一符号を付 して説明を省略

する。

[01 0 1] 第 3 の実施の形態では、複数の被写体が存在する場合に、デジタルカメラ

1 力、 それぞれの被写体までの距離に基づいて、被写界深度を調整 している

点が、第 1 の実施の形態 と異なっている。

[01 02] 図 1 2 に示すように、第 3 の実施の形態に係るデジタルカメラ 1 では、複



数の被写体が存在す る場合に、撮影制御部 2 2 の A F 処理部が、 レリーズポ

タン 2 の半押 し操作によ り撮影部が取得 した プ レ画像 に基づいて、各被写体

領域 を合焦領域 と して各々決定す る。また、 A F 処理部が、各合焦領域 につ

いて レンズの焦点位置 を決定 し、撮影部 2 に出力す る。

[01 03] また、距離測定部 3 は、撮影制御部 2 2 の A F 処理部によ り得 られ る各

被写体領域の レンズ焦点位置 に基づいて、各被写体 までの距離 を測定す る。

三次元形状撮影モー ドで正面画 を撮影 した ときに測定 された各被写体 までの

距離について、距離計測部 3 1 は、平均距離 を、基準距離 と して、メモ リに

記憶 してお く。

[01 04] 距離判定部 3 5 は、三次元形状撮影モー ドにおいて、複数の被写体が存在

す る場合に、距離測定部 3 によ り測定 され る、現在の撮影視点か ら各被写

体 までの平均距離 と、正面画 を撮影 した ときの各被写体 までの平均距離 とを

比較 し、被写体 までの距離が一致す るか否かを判定す る。

[01 05] デ ジタルカメラ 1 は、被写界深度調整部 3 0 0 を更に備 える。複数の被写

体が存在す る場合に、被写界深度調整部 3 0 0 は、各被写体 までの距離に基

づいて、全ての被写体 にフォーカスが合 うように、被写界深度 を調整す る。

例 えば、被写界深度調整部 3 0 0 は、絞 り値 とシャツタ速度 を調整す ること

によ り、被写界深度 を調整す る。

[01 06] 三次元形状撮影モー ドにおいては、被写界深度調整部 3 0 0 は、正面画 を

撮影 した ときに測定 された各被写体 までの距離に基づいて、全ての被写体 に

フォーカスが合 うように、被写界深度 を調整す る。

[01 07] なお、第 3 の実施の形態に係 るデジタルカメラ 1 の他の構成及び作用につ

いては、第 1 の実施の形態 と同様であるため、説明を省略す る。

[01 08] この ように、デジタルカメラ 1 は、複数の被写体が存在す る場合に、フォ

—カスが一点だ け集中す ることな く、全ての被写体 にフォーカスが合 うよう

に撮影す ることができる

なお、上記の第 1 〜第 3 の実施の形態では、撮影視点数や撮影視点間の輻

輳角が予め設定 されている場合 を例 に説明 したが、 これ に限定 され るもので



はない。ユーザが撮影視点数や撮影視点間の輻輳角 を入力設定す るように し

てもよい。

[01 09] また、撮影視点間の最適な移動距離 を リアル タィム画像上に重畳 して表示

す る場合 を例 に説明 したが、 これ に限定 され るものではない。デジタルカメ

ラ 1 力、 1 つ前の撮影視点か らの現在の移動距離 と、撮影視点間の最適な移

動距離 との差分 を、 リアル タィム画像上に重畳 して表示す るように してもよ

し、。また、デジタルカメラ 1 力、 1 つ前の撮影視点か らの現在の移動距離 を

、 リアル タイム画像上に重畳 して表示す るように してもよい。

[01 0 ] また、上記第 1 〜第 3 の実施の形態の三次元形状撮影処理ルーチンをプロ

グラム化 して、その プログラムを C P U によ り実行す るように してもよい。

[01 11] 本発明に係 るコン ピュー タ可読媒体 は、コン ピュー タを、複数の撮影視点

か ら撮影す るときの撮影視点数及び撮影視点間の輻輳角 を取得す る取得部、

基準の撮影視点か ら、画像 を撮影す る撮影部によって画像が撮影 された とき

、前記基準の撮影視点か ら撮影 された画像 における被写体 との距離 を計測す

る距離計測部、及び前記撮影視点数、前記撮影視点間の輻輳角、及び前記被

写体 との距離に基づいて、前記基準の撮影視点が前記複数の撮影視点の中心

に位置す るように、前記複数の撮影視点か らの撮影 を案内す る案内情報 を、

画像 を表示す る表示部に表示す るように制御す る表示制御部 と して機能 させ

るための プ口グラムを記憶す る。

[01 2] 日本出願 2 0 1 0 - 1 4 9 8 5 6 の開示はその全体が参照によ り本明細書

に取 り込まれ る。

[01 3 ] 本明細書に記載 された全ての文献、特許出願、及び技術規格 は、個 々の文

献、特許出願、及び技術規格が参照によ り取 り込まれ ることが具体的かつ個

々に記載 された場合 と同程度に、本明細書中に参照によ り取 り込まれ る。



請求の範囲

[請求項 1] 画像 を撮影す る撮影部 と、

複数の撮影視点か ら撮影す るときの撮影視点数及び撮影視点間の輻

輳角 を取得す る取得部 と、

基準の撮影視点か ら、前記撮影部によって画像が撮影 された とき、

前記基準の撮影視点か ら撮影 された画像 における被写体 との距離 を計

測す る距離計測部 と、

前記撮影視点数、前記撮影視点間の輻輳角、及び前記被写体 との距

離に基づいて、前記基準の撮影視点が前記複数の撮影視点の中心に位

置す るように、前記複数の撮影視点か らの撮影 を案内す る案内情報 を

、画像 を表示す る表示部に表示す るように制御す る表示制御部 と、

を含む撮影装置。

[請求項 2 ] 前記表示制御部は、各撮影視点か ら前記被写体 までの距離が、前記

計測 された前記被写体 との距離 と対応す るように前記複数の撮影視点

か らの撮影 を案内す る前記案内情報 を前記表示部に表示す るように制

御す る請求項 1 記載の撮影装置。

[請求項 3 ] 前記距離計測部は、更に、現在の撮影視点か ら前記被写体 までの距

離 を計測 し、

現在の撮影視点か ら前記被写体 までの距離が、前記計測 された前記

被写体 との距離 と対応 していない場合に、前記計測 された前記被写体

との距離 と対応す るように前記複数の撮影視点か らの撮影 を案内す る

前記案内情報 を前記表示部に表示す るように制御す る請求項 2 記載の

撮影装置。

[請求項 4 ] 前記距離計測部によつて計測 された前記被写体 との距離 と、前記撮

影視点間の輻輳角 とに基づいて、撮影視点間の移動距離 を算出す る移

動距離算出部 を更に含み、

前記表示制御部は、撮影視点間の移動距離が、前記算出 された移動

距離 となるように前記複数の撮影視点か らの撮影 を案内す る前記案内



情報 を前記表示部に表示す るように制御す る請求項 1 〜請求項 3 の何

れか 1 項記載の撮影装置。

[請求項5] —つ前の撮影視点か ら現在の撮影視点までの移動距離 を算出す る現

在移動距離算出部 を更に含み、

前記表示制御部は、前記現在移動距離算出部によって算出 された前

記現在の撮影視点までの移動距離が、前記算出 された撮影視点間の移

動距離 と対応 しない場合に、撮影視点間の移動距離が、前記算出 され

た移動距離 となるように前記複数の撮影視点か らの撮影 を案内す る前

記案内情報 を前記表示部に表示す るように制御す る請求項 4 記載の撮

影装置。

[請求項6] 前記表示制御部は、前記基準の撮影視点か ら撮影 した後、前記被写

体 に対 して前記基準の撮影視点よ り左側及び右側の何れか一方に位置

す る各撮影視点か ら撮影 し、前記基準の撮影視点〜戻 り、前記被写体

に対 して前記基準の撮影視点よ り左側及び右側の何れか他方に位置す

る各撮影視点か ら撮影す るように案内す る前記案内情報 を前記表示部

に表示す るように表示す るように制御す る請求項 1 〜請求項 5 の何れ

か 1 項記載の撮影装置。

[請求項7] 前記表示制御部は、前記撮影視点数、前記撮影視点間の輻輳角、及

び前記被写体 との距離に基づいて求め られ る撮影開始点か ら撮影 し、

前記基準の撮影視点に徐 々に近づ くように各撮影視点か ら撮影 し、前

記基準の撮影視点か ら前記撮影開始点 と反対側 に徐 々に離れてい くよ

うに各撮影視点か ら撮影す るように案内す る前記案内情報 を前記表示

部に表示す るように制御す る請求項 1 〜請求項 5 の何れか 1 項記載の

撮影装置。

[請求項8] 前記撮影視点数、前記撮影視点間の輻輳角、及び前記被写体 との距

離に基づいて、前記撮影開始点までの移動距離 を算出す る開始点距離

算出部 を更に含み、

前記表示制御部は、前記案内情報 と して、前記算出 された前記撮影



開始点までの移動距離 を前記表示部に表示す るように制御す る請求項

7 記載の撮影装置。

[請求項 9] 前記表示制御部は、前記表示部によって表示 され、かつ、前記撮影

部によって撮影 された リアル タイム画像上に、前記案内情報 を表示 さ

せ る請求項 1 〜請求項 8 の何れか 1 項記載の撮影装置。

[請求項 10] 前記表示制御部は、前記案内情報 と して、 1 つ前の撮影視点か ら撮

影 され、かつ、半透明処理 された画像 を更に前記 リアル タイム画像上

に表示す るように制御す る請求項 9 記載の撮影装置。

[請求項 11] 被写体が複数存在す る場合、前記距離計測部によって計測 された前

記複数の被写体 との距離に基づいて、被写界深度 を調整す る被写界深

度調整部 を更に含む請求項 1 〜請求項 1 0 の何れか 1 項記載の撮影装

置。

[請求項 12] コン ピュー タを、

複数の撮影視点か ら撮影す るときの撮影視点数及び撮影視点間の輻

輳角 を取得す る取得部、

基準の撮影視点か ら、画像 を撮影す る撮影部によって画像が撮影 さ

れた とき、前記基準の撮影視点か ら撮影 された画像 における被写体 と

の距離 を計測す る距離計測部、及び

前記撮影視点数、前記撮影視点間の輻輳角、及び前記被写体 との距

離に基づいて、前記基準の撮影視点が前記複数の撮影視点の中心に位

置す るように、前記複数の撮影視点か らの撮影 を案内す る案内情報 を

、画像 を表示す る表示部に表示す るように制御す る表示制御部

と して機能 させ るための プログラム。

[請求項 13] 複数の撮影視点か ら撮影す るときの撮影視点数及び撮影視点間の輻

輳角 を取得 し、

基準の撮影視点か ら、画像 を撮影す る撮影部によって画像が撮影 さ

れた とき、前記基準の撮影視点か ら撮影 された画像 における被写体 と

の距離 を計測 し、



前記撮影視点数、前記撮影視点間の輻輳角、及び前記被写体 との距

離に基づいて、前記基準の撮影視点が前記複数の撮影視点の中心に位

置す るように、前記複数の撮影視点か らの撮影 を案内す る案内情報 を

、画像 を表示す る表示部に表示す るように制御す る

撮影方法。
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