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(57) 要 約： 電子機器 （1 ) は、オ ブジ ェク トを
撮像 す る撮像 部 （1 1 ) と、撮像 部 （1 1 ) に
よ り撮像 され た動画像 と、撮像 部 （1 1 ) の撮
像 と同期 して撮像 部 （1 1 ) と異 な る視 点 に よ
リオ ブ ジ ェク トを撮 像 した 動 画 像 とに基 づ い
て、 3 次 元 にお けるオ ブジ ェク 卜の 時 間的 な変
化 を示 す 3 次 元 リズム情報 を生 成 す る 3 次 元 リ
ズム情報 生成部 （1 0 4 ) とを備 える。
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明 細 書

発明の名称 ：電子機器、情報生成方法、及び位置推定方法

技術分野

[0001 ] 本発明は、電子機器、情報生成方法、及び位置推定方法に関する。

本願は、 2 0 1 2 年 1 月 4 日に出願 された特願 2 0 1 - 0 0 0 7 8 号

、及び 2 0 1 2 年 1 月 4 日に出願 された特願 2 0 - 0 0 0 7 9 号 に基

づき優先権 を主張 し、その内容をここに援用する。

背景技術

[0002] 従来、動画像か らパターンマ ッチングにより所定のオブジェク ト （例えば

人の顔）を抽出する技術が開示されている （例えば、特許文献 1 参照）。特

許文献 1 によれば、表示画面上に所定の才ブジェク 卜の撮像領域 を示すこと

ができる。

[0003] また、現在、撮像部 により撮像 した画像か ら特徴領域 を抽出 し、抽出 した

特徴領域 に基づいて被写体の動 きを予測する技術が知 られている （例えば、

特許文献 2 参照）。

先行技術文献

特許文献

[0004] 特許文献 1 ：特開 2 0 0 9 _ 3 1 4 6 9 号公報

特許文献2 ：特開 2 0 0 8 _ 2 7 6 2 1 4 号公報

発明の概要

発明が解決 しょうとする課題

[0005] しか しなが ら、特許文献 1 に開示された技術では、オブジェク トの動 きを

数値化 （指標化） していないので、オブジェク ト同士を比較することができ

ないという問題がある。

更に、オブジェク ト同士を比較することができないので、オブジェク ト同

士の比較結果を応用 した種 々の応用処理 （例えば、オブジェク トの類似度 に

基づ く才ブジェク 卜のクル一プ化、各撮像機器による才ブジェク 卜の類似度



に基づく撮像機器のクル一プ化、基準とする才ブジェク 卜に類似する才プジ

ェク 卜の抽出）を実現することができないという問題がある。

[0006] また、特許文献 2 では、例えば往復運動等の進行方向が急に変わる動きを

する物体を追跡することについては考慮されていなかった。

[0007] 本発明の一態様は、オブジェク ト同士を簡便に比較可能な、オブジェク ト

の動きを示す数値 （指標）を抽出することができる電子機器及び情報生成方

法を提供することを目的とする。

[0008] 他の目的は、往復運動等の周期的な動きであって、急に進行方向の変わる

動きをする物体の位置を精度良く推定することができる電子機器及び位置推

定方法を提供することである。

課題を解決するための手段

[0009] 本発明の一態様である電子機器は、オブジェク トを撮像する撮像部と、前

記撮像部により撮像された動画像と、前記撮像部の撮像と同期 して前記撮像

部と異なる視点により前記才ブジェク 卜を撮像 した動画像とに基づいて、 3

次元における前記才ブジェク 卜の時間的な変化を示す 3 次元 リズ厶情報を生

成する 3 次元 リズ厶情報生成部と、を備えることを特徴とする。

[001 0] 本発明の他の態様である情報生成方法は、電子機器が、オブジェク トの動

画像を撮像するステップと、前記電子機器が、前記撮像 した動画像と、前記

撮像と同期 して異なる視点により前記才プジェク 卜を撮像 した動画像とに基

づいて、 3 次元における前記才ブジェク 卜の時間的な変化を示す 3 次元 リズ

厶情報を生成するステップと、を有することを特徴とする。

[001 1] 本発明の他の態様である電子機器は、動画像の各画像フレームから特定の

才ブジェク 卜を抽出する才ブジェク 卜抽出部と、前記才ブジェク 卜抽出部に

より抽出された才ブジェク 卜の周期的な動きを示すリズム情報を生成するリ

ズ厶情報生成部と、前記 リズ厶情報生成部により生成されたリズ厶情報と現

在の画像フレームにおける前記才ブジェク 卜の位置とに基づいて、次の画像

フレームにおける前記才ブジェク 卜の位置を推定する才ブジェク 卜位置推定

部と、を備えることを特徴とする。



[001 2] 本発明の他の態様である位置推定方法は、電子機器が、動画像の各画像フ

レームから特定のオブジェク トを抽出するステップと、前記電子機器が、前

記抽出 した才プジェク 卜の周期的な動きを示す リズ厶情報を生成するステツ

プと、前記電子機器が、前記生成 した リズ厶情報と現在の画像フレ一厶にお

ける前記才ブジェク 卜の位置とに基づいて、次の画像フレームにおける前記

才ブジェク 卜の位置を推定するステップと、を有することを特徴とする。

発明の効果

[001 3] 本発明の態様によれば、オブジェク ト自体を示す数値 （3 次元 リズム情報

) をこのオブジェク トから簡便に取得することができる。また、この数値を

用いてオブジェク ト同士を簡便に比較することができる。

更に、才プジェク 卜同士の比較結果を種々の応用処理 （例えば、才プジェ

ク 卜の類似度に基づく才ブジェク 卜のクル一プ化、各撮像機器による才プジ

ェク 卜の類似度に基づく撮像機器のクル一プ化、基準とする才ブジェク 卜に

類似する才ブジェク 卜の抽出）に活用することができる。

[0014] また、本発明の態様によれば、周期的な動きであって、急に進行方向の変

わる動きをする物体の位置を精度良く推定することができる。

図面の簡単な説明

[001 5] [ 図1] 本発明の第 1 の実施形態によるリズム情報抽出システムの構成を示す図

である。

[ 図2] 第 1 の実施形態による電子機器の機能構成を示すプロック図である。

[ 図3] 第 1 の実施形態による 3 次元 リズム情報生成方法の動作を説明するため

の説明図である。

[ 図4 ] 第 1 の実施形態による 3 次元 リズム情報生成方法の動作を説明するため

の説明図である。

[ 図5] 第 1 の実施形態による 3 次元 リズム情報生成方法の動作を説明するため

の説明図である。

[ 図6] 第 1 の実施形態による 3 次元 リズム情報生成方法の動作を説明するため

の説明図である。



[ 図7A] 第 1 の実施形態 による 3 次元 リズ厶情報生成方法の動作 を説明するた

めの説明図である。

[ 図7B] 第 1 の実施形態 による 3 次元 リズ厶情報生成方法の動作 を説明するた

めの説明図である。

[ 図7C] 第 1 の実施形態 による 3 次元 リズ厶情報生成方法の動作 を説明するた

めの説明図である。

[ 図8 ] 第 1 の実施形態 による 3 次元 リズ厶情報生成処理の手順 を示すフロ一チ

ャ一 卜である。

[ 図 9 ] 第 1 の実施形態 による撮像画像送信処理の手順 を示すフロ一チヤ一 卜で

ある。

[ 図 10 ] 本発明の第 2 の実施形態 による電子機器の機能構成 を示すプロック図

である。

[ 図 11] 第 2 の実施形態 による 3 次元 リズ厶情報生成処理の手順 を示すフロ一

チヤ一 卜である。

[ 図 12 ] 第 2 の実施形態 による リズム情報送信処理の手順 を示すフロ一チヤ一

卜である。

[ 図 13 ] 本発明の第 3 の実施形態 による電子機器の機能構成の一例 を示すプロ

ック図である。

[ 図 14] 第 3 の実施形態 による リズム情報生成方法の動作 を説明するための説

明図である。

[ 図 15 ] 第 3 の実施形態 による才 ブジェク 卜位置推定方法の動作 を説明するた

めの説明図である。

[ 図 16 ] 第 3 の実施形態 による才 プジェク 卜位置推定処理の手順 を示すフロ一

チヤ一 卜である。

[ 図 17 ] 外接図形 に基づ くリズム情報の生成 について説明するための説明図で

ある。

[ 図 18 ] 外接図形 に基づ くリズ厶情報の生成 について説明するための説明図で

ある。



[ 図 19A] 外接 図形 に基 づ くリズム情報 の生成 について説 明す るための説 明図で

あ る。

[ 図 19B] 外接 図形 に基 づ くリズム情報 の生成 について説 明す るための説 明図で

あ る。

[ 図 19C] 外接 図形 に基 づ くリズム情報 の生成 について説 明す るための説 明図で

あ る。

発明を実施するための形態

[001 6] 以 下、 図面 を参照 しなが ら本発 明の実施形態 について詳 しく説 明す る。

[ 第 1 の実施形態 ]

図 1 は、本実施形態 による リズム情報抽 出システムの構成 を示 す図であ る

リズム情報抽 出シ ス テ ム は、複数 の電子機 器 1 を含 んで構成 され る。各電

子機 器 1 は、被写体 を撮像 す る撮像部 を備 える。各電子機 器 1 は、被写体 で

あ る才 ブジ ェク 卜0 B T をそれ ぞれ異 な る視 点か ら撮像 す る。 図示 す る例 で

は、 8 台 の電子機 器 1 がそれ ぞれ異 な る視 点か ら才 ブジ ェク 卜O B T を撮像

している。

本例 におけるオ ブジ ェク ト0 B T は、 人物 であ り、歩 いて移動 している。

各電子機 器 1 と才 ブジ ェク 卜0 B T との距離 はほぼ等 しい。

[001 7] 以 下、説 明の便宜 を図 るため、 8 台 の電子機 器 1 のそれ ぞれ に対 しa か ら

h の符号 を割 り当て、 電子機 器 1 a 、 1 b 、 1 c 、 1 d 、 1 e 、 1 f 、 g

、 h と記 す。 なお、各電子機 器 1 a ~ 1 h に共通 す る事項 については、 a

~ h の符号 を省略 し、単 に 「電子機 器 1 」又 は 「各電子機 器 1 」 と記 す。

[001 8] オ ブジ ェク トO B T に対 す る、 電子機 器 1 a と電子機 器 1 b との視差角度

、 電子機 器 1 b と電子機 器 1 c との視差角度、 電子機 器 1 c と電子機 器 1 d

との視差角度、 電子機 器 1 d と電子機 器 1 e との視差角度、 電子機 器 1 e と

電子機 器 1 f との視差角度、 電子機 器 1 f と電子機 器 1 9 との視差角度、 電

子機 器 1 9 と電子機 器 1 h との視差角度、 及び、 電子機 器 1 h と電子機 器 1

a との視差角度 はそれ ぞれ 4 5 度 であ る。



[001 9] 以下、電子機器 1 g の撮像方向をX 方向 と し、 X 方向 と直交する電子機器

e の撮像方向を Y 方向 と し、 X 方向及び Y 方向 と直交する方向を Z 方向 と

するX Y Z 直交座標 系 を用いる。

[0020] 本 リズム情報抽 出システムでは、 マスタとなる 1 台の電子機器 1 a が、撮

像 開始 を示すデータと撮像終 了を示すデータとを他 の電子機器 1 b ~ 1 h に

送信 することによ り、 8 台の電子機器 1 a ~ 1 h が時間的に同期 して （すな

わち、 同時 に）オ ブジェク ト0 B T の動画像 を撮像 する。

そ して、各電子機器 1 b ~ 1 h は、各 々が撮像 した動画像 の画像データと

自装置の位置情報 とをマスタである電子機器 1 a に送信 する。 マスタである

電子機器 1 a は、 自装置の位置情報 と各電子機器 1 b ~ 1 h の位置情報 とに

基づいて、 自装置 と各電子機器 1 b ~ 1 h との視差角度 をそれぞれ算 出する

なお、電子機器 1 a とオ ブジェク ト0 B T との位置関係 は予め設定 されて

いる。或 いは、電子機器 1 a は、撮像結果 に基づいて電子機器 1 a と才 プジ

ェク 卜O B T との位置関係 を算 出 してもよい。

次 に、電子機器 1 a は、各電子機器 1 が撮像 した複数 の動画像 と、 自装置

と各電子機器 1 b ~ 1 h との視差角度 とに基づいて、オ ブジェク トO B 丁の

3 次元形状 を生成 する。

そ して、電子機器 1 a は、生成 したオ ブジェク ト0 B T の 3 次元形状 に基

づいて、オ ブジェク ト0 B T の 3 次元 リズ厶情報 を生成 する。 3 次元 リズ厶

情報 とは、 3 次元 における才 ブジェク 卜0 B T の周期 的な動 きを示すデータ

である。

[0021 ] なお、 図 1 では 8 台の電子機器 1 を示 しているが、 2 台以上の電子機器 1

(例 えば電子機器 1 a と電子機器 1 c ) を備 えていればよい。 また、各電子

機器 1 は、 ユーザが保持 していてもよ く、据 え置 きでもよい。

例 えば、 マスタである電子機器 1 a をユーザが保持 し、他 の電子機器 1 b

~ 1 h は据 え置 きにする等でもよい。或 いは、各電子機器 1 を各ユーザがそ

れぞれ保持 してもよい。



[0022] 図 2 は、本実施形態による電子機器 1 の機能構成を示すプロック図である

電子機器 1 は、制御部 1 0 と、撮像部 1 1 と、無線部 1 2 と、位置情報取

得部 1 3 と、記憶部 1 4 と、表示部 1 5 と、操作部 1 6 とを含んで構成され

る。

撮像部 1 1 は、被写体 （オブジェク トO B T ) を撮像 して動画像又は静止

画の画像デ一タを生成する。

無線部 1 2 は、例えば、無線 L A N ( L o c a l A e a N e t w o

r k ) 等により他の電子機器 1 と通信する。

位置情報取得部 1 3 は、G P S ( G l o b a l P o s i t i o n i n g

S y s t e m ) を備え、自装置の位置情報を取得する。

記憶部 1 4 は、 R O M ( R e a d O n l y M e m o r y ) 及び R A M

( R a n d o m A c c e s s M e m o r y ) から構成され、各種デ一タ

¾ 己'I息する。

表示部 1 5 は、例えば液晶デイスプレイや有機 E L パネル等であり、画像

等を表示する。

操作部 1 6 は、表示部 1 5 上に設置されたタツチパネル等を備え、ユーザ

からの操作入力を受け付ける。例えば、操作部 1 6 は、撮像部 1 1 により撮

像された動画像から才ブジェク 卜0 B T を指定する。

具体的には、操作部 1 6 は、撮像部 1 1 により撮像された動画像を表示部

5 に表示 して、ユーザからのオブジェク ト0 B T の指定を受け付ける。換

言すれば、ユーザは、表示された動画像上をタツチすることにより、対象と

なる才ブジェク 卜O B T を指定する。

[0023] 制御部 1 0 は、電子機器 1 の各部を統括 して制御 し、動画像受信部 1 0 1

と、オブジェク ト抽出部 1 0 2 と、 3 次元形状生成部 1 0 3 と、 3 次元 リズ

厶情報生成部 1 0 4 と、動画像送信部 1 0 5 と、同期制御部 1 0 6 とを含ん

で構成される。

動画像受信部 1 0 1 は、自装置がマスタである場合に、他の電子機器 1 か



ら動画像の画像データと送信元の電子機器 1 の位置情報を受信 し、受信 した

画像データと位置情報とをオブジェク ト抽出部 1 0 2 に出力する。動画像受

信部 1 0 1 が受信する動画像は、撮像部 1 1 の撮像と時間的に同期 して才プ

ジェク 卜0 B T を撮像 したものである。

[0024] 才ブジェク 卜抽出部 1 0 2 は、撮像部 1 1 により撮像された動画像の画像

データ及び動画像受信部 1 0 1 から入力された動画像の画像データそれぞれ

から才ブジェク 卜0 B T を抽出する。

例えば、オブジェク ト抽出部 1 0 2 は、動画像から主な被写体 （例えば、

人物や動物等）をパターンマッチング等により抽出し、オブジェク トO B T

とする。或いは、オブジェク ト抽出部 1 0 2 は、操作部 1 6 により指定され

た才ブジェク 卜0 B T を抽出する。

才プジェク 卜抽出部 1 0 2 は、動画像の画像デ一夕と抽出した才プジェク

卜O B T を示すデータと各電子機器 1 の位置情報とを3 次元形状生成部 1 0

3 に出力する。

[0025] 3 次元形状生成部 1 0 3 は、各電子機器 1 の動画像の画像データと、各電

子機器 1 の位置情報とに基づいて、才ブジェク 卜O B T の 3 次元形状を生成

する。具体的には、 3 次元形状生成部 1 0 3 は、各電子機器 1 の位置情報に

基づいて、各動画像の視差角度を算出する。

そして、 3 次元形状生成部 1 0 3 は、算出した各動画像の視差角度に基づ

いて、例えば、視体積交差法によりオブジェク ト0 B T の 3 次元形状を生成

する。そして、 3 次元形状生成部 1 0 3 は、生成 したオブジェク ト0 B 丁の

3 次元形状のデータを3 次元 リズ厶情報生成部 1 0 4 に出力する。

[0026] 3 次元 リズ厶情報生成部 1 0 4 は、 3 次元における才プジェク 卜0 B T の

周期的な動きを、才ブジェク 卜O B T の時間的な変化を示す 3 次元 リズム情

報として生成 し、生成 した 3 次元 リズム情報を記憶部 1 4 に書き込む。 3 次

元 リズム情報の生成方法の詳細については後述する。

動画像送信部 1 0 5 は、自装置がマスタでない場合に、撮像部 1 1 により

撮像された動画像の画像データと、位置情報取得部 1 3 により取得された位



置情報とをマスタである電子機器 1 に送信する。

[0027] 同期制御部 1 0 6 は、自装置がマスタである場合に、 リズム情報抽出シス

テムにおける電子機器 1 の撮像を同期させる。具体的には、同期制御部 1 0

6 は、他の電子機器 1 に撮像開始を示すデータを送信 して他の電子機器 1 に

撮像を開始させるとともに自装置の撮像部 1 1 に撮像を開始させる。

そして、同期制御部 1 0 6 は、他の電子機器 1 に撮像終了を示すデータを

送信 して他の電子機器 1 に撮像を終了させるとともに自装置の撮像部 1 1 に

撮像を終了させる。

また、同期制御部 1 0 6 は、自装置がマスタでない場合に、他の電子機器

1 から撮像開始を示すデータを受信すると、撮像部 1 1 に撮像を開始させる

。また、同期制御部 1 0 6 は、他の電子機器 1 から撮像終了を示すデータを

受信すると、撮像部 1 1 の撮像を終了させる。

[0028] 次に、図 3 から図 7 C を参照 して、 3 次元 リズム情報の生成方法について

説明する。図 3 から図 7 C は、本実施形態による3 次元 リズム情報生成方法

の動作を説明するための説明図である。

以下、マスタである電子機器 1 a が撮像 した動画像 P a と、マスタでない

他の電子機器 1 c が撮像 した動画像 P c とからオブジェク ト0 B T の 3 次元

リズ厶情報を生成する場合を例に説明する。動画像 P a と動画像 P c とは、

時間的に同期 して異なる視点から才ブジェク 卜0 B T を撮像 した動画像であ

る。

なお、電子機器 1 a と電子機器 1 c のオブジェク トO B T に対する視差角

度は 9 0 度である。

[0029] 図 3 ( a ) に示す P a ，は、動画像 P a を構成する 1 コマ （画像フ レーム）

であって、被写体である人物が両手両足を大きく振っている瞬間に電子機器

a により撮像されたものである。図 3 ( c ) に示す P a 3は、動画像 P a を

構成する 1 コマ （画像フ レーム）であって、被写体である人物が両手両足を

振 り下ろしている瞬間に電子機器 1 a により撮像されたものである。図 3 (

b ) に示す P a 2は、画像フレーム P a ，と画像フレーム P a 3の間の 1 コマ （



画像 フ レーム）である。

また、図 3 ( d ) に示す P C l は、動画像 P c を構成する 1 コマ （画像 フ レ

—厶）であ って、画像 フ レーム P a ，と同期 したタイミング （同 じ時刻）に電

子機器 1 c によ り撮像 されたものである。図 3 ( f ) に示す P c 3 は、動画像

P c を構成する 1 コマ （画像 フ レー ム ） であ って、画像 フ レー ム P a 3 と同期

したタイミング （同 じ時刻）に電子機器 1 c によ り撮像 されたものである。

図 3 ( e ) に示す P c 2 は、画像 フ レーム P c ，と画像 フ レーム P c 3の間の 1

コマ （画像 フ レーム）であ って、画像 フ レーム P a 2 と同期 したタイミング （

同 じ時刻）に電子機器 1 c によ り撮像 されたものである。

[0030] 電子機器 1 a のオ ブジェク ト抽出部 1 0 2 は、動画像 P a と動画像 P c と

か らそれぞれ才 ブジェク 卜O B T を抽出する。

例 えば、オ ブジェク ト抽出部 1 0 2 は、図 3 ( a ) ~ 3 ( c ) に示す、動

画像 P a ( P a l P a 2、 P a 3 ) か ら被写体である人物 をオ ブジェク ト0 B

T と して抽出 し、図 3 ( d ) ~ 3 ( f ) に示す、動画像 P c ( P C l 、 P c 2

、 P c 3 ) か ら被写体である人物 をオ ブジェク ト0 B T と して抽出する。

[0031 ] そ して、電子機器 1 a の才 ブジェク 卜抽出部 1 0 2 は、各動画像 （動画像

P a 、 P c ) か ら、オ ブジェク ト0 B T の領域 を示す図形 （以下、才 プジェ

ク 卜図形 という）を抽出する。

例 えば、オ ブジェク ト抽出部 1 0 2 は、図 4 ( a ) ~ 4 ( c ) に示すよう

に、動画像 P a ( P a い P a 2、 P a 3 ) か ら、オ ブジェク ト0 B T の領域 を

示すオ ブジェク ト図形 （E a い E a 2、 E a 3 ) を抽出する。

図 4 ( a ) に示す E a ，は、図 3 ( a ) に示す画像 フ レーム P a ，か ら抽出

したオ ブジェク ト0 B T に外接する外接矩形である。図 4 ( b ) に示す E a 2

は、図 3 ( b ) に示す画像 フ レーム P a 2 か ら抽出 したオ ブジェク トO B T に

外接する外接矩形である。図 4 ( c ) に示す E a 3 は、図 3 ( c ) に示す画像

フ レーム P a 3 か ら抽出 したオ ブジェク ト0 B T に外接する外接矩形である。

なお、図 4 ( d ) は、外接矩形 E a い E a 2、 E a 3の各サイズを比較 した

ものである。



[0032] また、オブジェク ト抽出部 1 0 2 は、図 5 ( a ) ~ 5 ( c ) に示すように

、動画像 P c ( P c l P c 2、 P c 3 ) から、オブジェク ト0 B T の領域を示

すオブジェク ト図形 （E c い E c 2、 E c 3 ) を抽出する。

図 5 ( a ) に示す E C l は、図 3 ( d ) に示す画像フレーム P c ，から抽出

したオブジェク ト0 B T に外接する外接矩形である。図 5 ( b ) に示す E c 2

は、図 3 ( e ) に示す画像フレーム P c 2から抽出したオブジェク トO B T に

外接する外接矩形である。図 5 ( c ) に示す E c 3は、図 3 ( f ) に示す画像

フレーム P c 3から抽出したオブジェク ト0 B T に外接する外接矩形である。

なお、図 5 ( d ) は、外接矩形 E C l 、 E c 2、 E c 3 の各サイズを比較 した

ものである。

[0033] 図 4 ( d ) 及び図 5 ( d ) に示すように、被写体の動きに応 じてこの被写

体に係る才プジェク 卜の領域が変化する場合、才プジェク 卜抽出部 1 0 2 に

よって抽出されるオブジェク ト図形 （外接矩形）の形状は、時間的に変化す

る。

[0034] 3 次元形状生成部 1 0 3 は、オブジェク ト0 B T の 3 次元形状を生成する

。例えば、 3 次元形状生成部 1 0 3 は、才プジェク 卜0 B T の領域を示す 3

次元オブジェク ト図形 （E ，、 E 2、 E 3 ) を生成する。

図 6 ( a ) に示す E ，は、図4 ( a ) に示す外接矩形 E a ，と図 5 ( a ) に

示す外接矩形 E c ，とに基づいて生成された才ブジェク 卜0 B T に外接する外

接長方体である。図 6 ( b ) に示す E 2は、図4 ( b ) に示す外接矩形 E a 2

と図 5 ( b ) に示す外接矩形 E c 2 とに基づいて生成されたオブジェク ト0 B

丁に外接する外接長方体である。図 6 ( c ) に示す E 3は、図4 ( c ) に示す

外接矩形 E a 3 と図 5 ( c ) に示す外接矩形 E c 3 とに基づいて生成された才

ブジェク 卜0 B T に外接する外接長方体である。

本例では、 3 次元形状生成部 1 0 3 は、外接矩形 （E a i 、 E a 2、 E a 3 )

のX 方向の長さを外接直方体 （E ，、 E 2、 E 3 ) のX 方向の長さとし、外接矩

形 （E C l 、 E c 2、 E c 3 ) のY 方向の長さを外接直方体 （Ε ，、 Ε 2、 Ε 3 )

のΥ 方向の長さとし、外接矩形 （E a i 、 E a 2、 E a 3 ) 又は外接矩形 （E c



i 、 E c 2、 E c 3 ) のZ 方向の長さを外接直方体 ( Ε ι 、 E 2、 E 3 ) のZ 方向

の長さとする。

[0035] 3 次元 リズム情報生成部 1 0 4 は、才ブジェク 卜抽出部 1 0 2 によって抽

出された才プジェク 卜O B T の 3 次元才プジェク 卜図形の体積の変化量、各

辺の長さの変化量 （直方体の場合）、各辺の長さの比の変化量 （直方体の場

合）、体積の変化の周期、各辺の変化の周期 （直方体の場合）を、この才プ

ジェク 卜O B T の時間的な変化を示す 3 次元 リズム情報として生成する。

なお、 3 次元 リズム情報は、オブジェク ト個々の時間的な変化を示すもの

であるから、オブジェク ト自体を示す数値 （指標）でもある。

[0036] 3 次元 リズム情報生成部 1 0 4 は、 3 次元オブジェク ト図形が直方体の場

合、以下に例示するパラメータ p r m ~ p r m 2 のうち 1 つ以上のパラ

メータの値を3 次元 リズ厶情報として取得する。

なお、 p r m 1 ~ p r m 1 2 における所定時間は、例えば、 3 次元才プジ

ェク 卜図形の形状の変化の周期を基準とする時間 （例えば 1周期）である。

また、X 辺はX 方向における辺であり、 Y 辺はY 方向における辺であり、 Z

辺はZ 方向における辺である。

[0037] p r m 1 は、所定時間内における3 次元才ブジェク 卜図形の最大体積と最

小体積の差である。

p r m 2 は、所定時間内における3 次元才プジェク 卜図形の最大体積と最

小体積の体積比である。

p r m 3 _ 1 は、所定時間内における3 次元才ブジェク 卜図形の平均体積

と最大体積の差である。

p r m 3 _ 2 は、所定時間内における3 次元才プジェク 卜図形の平均体積

と最小体積の差である。

p r m 4 _ 1 は、所定時間内における3 次元才プジェク 卜図形の平均体積

と最大体積の体積比である。

p r m 4 _ 2 は、所定時間内における3 次元才プジェク 卜図形の平均体積

と最小体積の体積比である。



p r m 5 は、所定時間内における 3 次元才 プジェク 卜図形の体積の分布状

況 （例 ：標準偏差）である。

p r m 6 は、所定時間内における 3 次元オ ブジェク ト図形の体積の変化の

周期である。

p r m 7 _ 1 は、所定時間内における 3 次元才 ブジェク 卜図形の X 辺の最

大変化量である。

p r m 7 _ 2 は、所定時間内における 3 次元才 プジェク 卜図形の Y 辺の最

大変化量である。

p r m 7 _ 3 は、所定時間内における 3 次元才 プジェク 卜図形の Z 辺の最

大変化量である。

p r m 8 _ 1 は、所定時間内における 3 次元才 ブジェク 卜図形の X 辺の分

布状況 （例 ：標準偏差）である。

p r m 8 _ 2 は、所定時間内における 3 次元才 プジェク 卜図形の Y 辺の分

布状況 （例 ：標準偏差）である。

p r m 8 _ 3 は、所定時間内における 3 次元才 プジェク 卜図形の Z 辺の分

布状況 （例 ：標準偏差）である。

p r m 9 _ 1 は、所定時間内における 3 次元才 ブジェク 卜図形の X 辺の変

化の周期である。

p r m 9 _ 2 は、所定時間内における 3 次元才 プジェク 卜図形の Y 辺の変

化の周期である。

p r m 9 _ 3 は、所定時間内における 3 次元才 プジェク 卜図形の Z 辺の変

化の周期である。

p r m 0 は、所定時間内における 3 次元才 ブジェク 卜図形の X Y Z 比の

最大変化量である。

p r m 1 は、所定時間内における 3 次元才 ブジェク 卜図形の X Y Z 比の

分布状況 （例 ：標準偏差）である。

p r m 1 2 は、所定時間内における 3 次元才 ブジェク 卜図形の X Y Z 比の

変化の周期である。



[0038] 以下、 3 次元 リズ厶情報生成部 1 0 4 による 3 次元 リズ厶情報の生成 につ

いて、図 7 A ~ 7 C を用いて具体的に説明する。本図において横軸は時間経

過を示 し、 t t sは時刻を示す。

図 7 A は、 3 次元形状生成部 1 0 3 により逐次生成 された 3 次元才プジェ

ク 卜図形の一例である。図 7 A に示す 3 次元オブジェク ト図形 E い E 2、 E 3

は、図 6 に示す 3 次元才プジェク 卜図形 E ，、 3 次元才プジェク 卜図形 E 2、

3 次元才ブジェク 卜図形 E 3 を示 している。

なお、 「周期」は、被写体 （鞠 を持 って歩いている人物）の 3 次元才プジ

ェク 卜図形の形状の変化の周期 を示 している。即ち、鞠 を持 って歩いている

人物は、時刻 し ~ 時刻 t 4 (時刻 t 5〜時刻 t 8、時刻 t 9 〜時刻 し 2、 )

を 1 周期 と して周期的な動作を している。

また、図 7 B は、 3 次元形状生成部 1 0 3 によって測定される 3 次元才プ

ジェク 卜図形 E い E 2、 E 3のサイズである。

[0039] 3 次元形状生成部 1 0 3 は、 3 次元オブジェク ト図形の各辺の長さを算出

して予め決めておいた 1 つ以上のパラメータを算出 し、算出 した各パラメ一

夕の値 を要素 とする数値群 を、被写体 （鞠 を持 って歩いている人物）の 3 次

元 リズム情報 と して生成する。

例えば、 3 次元形状生成部 1 0 3 は、パラメータ p r m 2 、 p r m 6 、 p

r m 7 _ 1、 r m 7 - 2 p r m 7 _ 3 、 p r m 1 0 を算出 し、数値群 （

p r m 2 p r m 6 、 p r m 7 — 1 p r m 7 — 2 p r m 7 — 3 p r m

0 ) を、被写体 （鞠 を持 って歩いている人物）の 3 次元 リズム情報 と して

生成する。

[0040] なお、 3 次元形状生成部 1 0 3 は、後 に、オブジェク ト同士の比較 を し易

いように、算出 した各パラメータの値 を適宜丸めてもよい し、他の値 に置 き

換えてもよい （スコア化 してもよい）。

[0041 ] 3 次元形状生成部 1 0 3 は、取得 した 3 次元 リズム情報 を記憶部 1 4 に記

憶する。例えば、 3 次元形状生成部 1 0 3 は、図 7 C に示すように、識別情

報 と内容に対応付けて 3 次元 リズ厶情報 を記憶する。



なお、識別情報は、 3 次元 リズム情報を特定するインデックスであって、

例えば、この 3 次元 リズム情報に係る才ブジェク 卜を識別する識別情報であ

つてもよい。

また、内容は、この 3 次元 リズム情報の内容 （若 しくは、この才ブジェク

卜の内容）を説明する情報であって、例えば、電子機器 1 が備える操作部 1

6 を介 して、ユーザによって入力されたものである。

[0042] 図 8 は、本実施形態による3 次元 リズ厶情報生成処理の手順を示すフロ一

チヤ一 卜である。本図に示す処理は、マスタである電子機器 1 a が行う。

まず、同期制御部 1 0 6 が、撮像開始を示すデータを他の電子機器 1 b ~

h に送信するとともに、撮像部 1 1 にオブジェク ト0 B T の動画像を撮像

させる （ステップS 1 0 1 ) 。

また、同期制御部 1 0 6 は、操作部 1 6 を介 したユーザからの指示に応 じ

て、撮像終了を示すデータを他の電子機器 1 b ~ 1 h に送信するとともに、

撮像部 1 1 による撮像を停止する。

[0043] 次に、動画像受信部 1 0 1 が、ステップS 1 0 1 における撮像部 1 1 の撮

像と同期 して撮像された才プジェク 卜0 B T の動画像の画像デ一タと送信元

の電子機器 1 の位置情報とを他の電子機器 1 b ~ 1 h から受信する （ステツ

プS 1 0 2 ) 。

次に、才ブジェク 卜抽出部 1 0 2 が、ステップS 0 において撮像 した

動画像と、ステップS 1 0 2 において受信 した動画像とからそれぞれ才プジ

ェク 卜0 B T の才ブジェク 卜図形を抽出する （ステップS 1 0 3 ) 。

[0044] 次に、 3 次元形状生成部 1 0 3 が、各電子機器 1 の位置情報に基づいて、

ステップS 0 3 において抽出された才ブジェク 卜図形の 3 次元形状 （3 次

元才ブジェク 卜図形）を生成する （ステップS 1 0 4 ) 。

最後に、 3 次元 リズ厶情報生成部 1 0 4 が、ステップS 1 0 4 において生

成された 3 次元オブジェク ト図形に基づいて、 3 次元 リズム情報を生成 し （

ステップS 1 0 5 ) 、生成 した 3 次元 リズム情報を記憶部 1 4 に書き込む。

[0045] 図 9 は、本実施形態による撮像画像送信処理の手順を示すフローチヤ一卜



である。本図に示す処理は、マスタ以外の電子機器 1 b ~ 1 h が行う。

まず、同期制御部 1 0 6 が、撮像開始を示すデータをマスタである電子機

器 1 a から受信すると、撮像部 1 1 にオブジェク トO B T の動画像を撮像さ

せる （ステップS 2 0 1 ) 。また、同期制御部 1 0 6 は、撮像終了を示すデ

—タをマスタである電子機器 1 a から受信すると、撮像部 1 1 による撮像を

停止する。

次に、動画像送信部 1 0 5 が、ステツプS 2 0 1 において撮像 した動画像

の画像データと、自装置の位置情報とをマスタである電子機器 1 a へ無線部

2 を介 して送信する （ステップS 2 0 2 ) 。

[0046] なお、本実施形態では、オブジェク ト抽出部 1 0 2 は、直方体を3 次元才

ブジェク 卜図形としたが、例えば、オブジェク ト0 B T に外接する外接球等

の他の図形を直方体に代えて 3 次元才ブジェク 卜図形としてもよい。

3 次元 リズ厶情報生成部 1 0 4 は、 3 次元才プジェク 卜図形が直方体以外

の図形の場合、上述 したパラメータ p r m ~ p r m 6 のうち 1 つ以上のパ

ラメ一タを3 次元 リズム情報として生成する。

また、オブジェク ト抽出部 1 0 2 は、主要被写体のオブジェク ト （本例で

は人物）と他の被写体のオブジェク ト （本例では鞠）とをあわせたオブジェ

ク 卜の領域を示す才ブジェク 卜図形を抽出してもよい。

[0047] このように、本実施形態によれば、オブジェク ト自体を示す数値である3

次元 リズ厶情報をこの才プジェク 卜から簡便に生成することができる。また

、数値によって表される3 次元 リズム情報を用いて才ブジェク 卜同士を簡便

に比較することができる。

更に、才プジェク 卜同士の比較結果を種々の応用処理 （例えば、才プジェ

ク 卜の類似度に基づく才ブジェク 卜のクル一プ化、各撮像機器による才プジ

ェク 卜の類似度に基づく撮像機器のクル一プ化、基準とする才ブジェク 卜に

類似する才ブジェク 卜の抽出）に活用することができる。

ところで、オブジェク ト0 B T を一方向からのみ撮像 した場合には、才プ

ジェク 卜0 B T の動きが複雑なときには才プジェク 卜O B T の リズ厶情報を



正確に生成することができないことがある。

本実施形態によれば、複数台の視点の異なる電子機器 1 が撮像 した動画像

に基づいて 3 次元 リズ厶情報を生成 しているため、例えば被写体である才プ

ジェク 卜0 B T が複雑な動きをした場合であつても、高精度な 3 次元 リズ厶

情報を生成することができる。

[0048] [ 第 2 の実施形態]

次に、本発明の第 2 の実施形態について説明する。

本実施形態によるリズ厶情報抽出システムでは、マスタとなる 1台の電子

機器 2 a が、撮像開始を示すデータと撮像終了を示すデータとを他の電子機

器 2 b ~ 2 h に送信することにより、 8 台の電子機器 2 a ~ 2 h が時間的に

同期 して才ブジェク 卜0 B T の動画像を撮像する。

そして、各電子機器 2 は、各々が撮像 した動画像からオブジェク ト0 B T

の リズ厶情報を生成する。 リズ厶情報とは、才ブジェク 卜0 B T の周期的な

動きを示すデータである。

そして、電子機器 2 b ~ 2 h は、抽出したリズム情報と、自装置の位置を

示す位置情報とをマスタである電子機器 2 a に送信する。マスタである電子

機器 2 a は、自装置の位置情報と各電子機器 2 b ~ 2 h の位置情報とに基づ

いて、自装置と各電子機器 2 b ~ 2 h との視差角度をそれぞれ算出する。

なお、電子機器 2 a と才ブジェク 卜0 B T との位置関係は予め設定されて

いる。或いは、電子機器 2 a は、撮像結果に基づいて電子機器 2 a と才プジ

ェク 卜O B T との位置関係を算出してもよい。

そして、マスタである電子機器 2 a は、各電子機器 2 のリズム情報と、自

装置と他の電子機器 2 との視差角度とに基づいて、 3 次元におけるオブジェ

ク 卜0 B T の周期的な動きを示す 3 次元 リズ厶情報を生成する。

[0049] 図 1 0 は、本実施形態による電子機器 2 の機能構成を示すプロック図であ

る。本図において、図 2 に示す電子機器 1 と同一の部分には同一の符号を付

し、その説明を省略する。

電子機器 2 の制御部 2 0 は、才ブジェク 卜抽出部 2 0 1 と、 リズ厶情報生



成部 2 0 2 と、 リズ厶情報受信部 2 0 3 と、 3 次元 リズ厶情報生成部 2 0 4

と、 リズム情報送信部 2 0 5 と、同期制御部 2 0 6 とを含んで構成 される。

[0050] 才 ブジェク 卜抽出部 2 0 は、撮像部 1 1 によ り撮像 された動画像の画像

データか ら才 ブジェク 卜0 B T を抽出する。

例 えば、オ ブジェク ト抽出部 2 0 1 は、動画像か ら主な被写体 （例 えば、

人物や動物等）をパ ター ンマ ッチ ング等 によ り抽出 し、オ ブジェク トO B T

とする。或いは、才 ブジェク 卜抽出部 2 0 は、操作部 1 6 によ り指定され

た才 ブジェク 卜0 B T を抽出する。

また、才 プジェク 卜抽出部 2 0 1 は、才 プジェク 卜0 B T に外接する才 プ

ジェク 卜図形 （本実施形態では、外接矩形）を抽出する。オ ブジェク ト抽出

部 2 0 1 は、動画像の画像データと抽出 した才 ブジェク 卜O B T を示すデ一

夕とを リズム情報生成部 2 0 2 に出力する。

[0051 ] リズム情報生成部 2 0 2 は、動画像 におけるオ ブジェク ト0 B T の周期的

な動 きを、才 ブジェク 卜O B T の時間的な変化 を示す リズム情報 と して抽出

する。具体的には、 リズム情報生成部 2 0 2 は、以下に例示するパ ラメータ

~ 2 の うち 1 つ以上のパ ラメ一タを リズ厶情報 と して抽出する。

なお、 p 1 ~ p 1 2 における所定時間は、例 えば、才 ブジェク 卜図形の形

状の変化の周期 を基準 とする時間 （例 えば 1 周期）である。

なお、 p 7 _ 1 ~ p 1 2 におけるX 方向、 Y 方向、 Z 方向は、マスタであ

る装置 において抽出 したオ ブジェク ト図形 （本実施形態では、外接矩形）を

基準 とする。

例 えば、電子機器 2 a 〜電子機器 2 h が、図 1 の電子機器 1 a 〜電子機器

1 h と同 じ位置 に存在 し、電子機器 2 a がマスタである場合、電子機器 2 a

(又 は電子機器 2 a に対向する電子機器 2 e ) が撮像 した動画像の横方向を

X 方向、電子機器 2 a が撮像 した動画像の縦方向を Z 方向 と し、電子機器 2

a に対 して視野角度が 9 0 度である電子機器 2 c (又 は電子機器 2 g ) が撮

像 した動画像の横方向を Y 方向、電子機器 2 c (電子機器 2 g ) が撮像 した

動画像の縦方向を Z 方向 とする。



なお、 p 1 ~ p 6 における面積 は、 X Z 平面又は Y Z 平面 に投射 した面積

と してもよい。

ρ 1 は、所定時間内におけるオ ブジェク ト図形の最大面積 と最小面積の差

である。

ρ 2 は、所定時間内における才 ブジェク 卜図形の最大面積 と最小面積の面

積比である。

ρ 3 _ 1 は、所定時間内における才 ブジェク 卜図形の平均面積 と最大面積

の差である。

ρ 3 _ 2 は、所定時間内における才 プジェク 卜図形の平均面積 と最小面積

の差である。

ρ 4 _ 1 は、所定時間内における才 ブジェク 卜図形の平均面積 と最大面積

の面積比である。

ρ 4 _ 2 は、所定時間内における才 プジェク 卜図形の平均面積 と最小面積

の面積比である。

Ρ 5 は、所定時間内における才 ブジェク 卜図形の面積の分布状況 （例 ：標

準偏差）である。

ρ 6 は、所定時間内における才 ブジェク 卜図形の面積の変化の周期である

ρ 7 _ 1 は、所定時間内における才 ブジェク 卜図形の X 方向の最大変化量

である。

ρ 7 _ 2 は、所定時間内における才 ブジェク 卜図形の Υ 方向の最大変化量

である。

ρ 7 _ 3 は、所定時間内における才 ブジェク 卜図形の Ζ 方向の最大変化量

である。

ρ 8 _ 1 は、所定時間内における才 ブジェク 卜図形の X 方向の分布状況 （

例 ：標準偏差）である。

ρ 8 _ 2 は、所定時間内におけるオ ブジェク ト図形の Υ 方向の分布状況 （

例 ：標準偏差）である。



p 8 _ 3 は、所定時間内におけるオブジェク ト図形のZ 方向の分布状況 （

例 ：標準偏差）である。

p 9 _ 1 は、所定時間内における才ブジェク 卜図形のX 方向の変化の周期

である。

p 9 _ 2 は、所定時間内における才ブジェク 卜図形のY 方向の変化の周期

である。

p 9 _ 3 は、所定時間内における才ブジェク 卜図形のZ 方向の変化の周期

である。

P 1 0 は、所定時間内における才ブジェク 卜図形のX Y Z 方向比の最大変

化量である。

P 1 1 は、所定時間内におけるオブジェク ト図形のX Y Z 方向比の分布状

況 （例 ：標準偏差）である。

P 1 2 は、所定時間内における才ブジェク 卜図形のX Y Z 方向比の変化の

周期である。

[0053] リズム情報生成部 2 0 2 は、自装置がマスタである場合は、入力された動

画像の画像データとこの動画像の才ブジェク 卜0 B T の リズ厶情報とを3 次

元 リズム情報生成部 2 0 4 に出力する。また、 リズム情報生成部 2 0 2 は、

自装置がマスタでない場合は、抽出したリズ厶情報をリズ厶情報送信部 2 0

5 に出力する。

[0054] リズム情報受信部 2 0 3 は、自装置がマスタである場合、無線部 1 2 を介

して他の電子機器 2 からリズム情報と、この他の電子機器 2 の位置情報とを

受信する。

リズ厶情報受信部 2 0 3 が受信するリズ厶情報は、撮像部 1 1 の撮像と時

間的に同期 して他の電子機器 2 が才ブジェク 卜0 B T を撮像 した動画像から

生成されたものである。 リズム情報受信部 2 0 3 は、受信 したリズム情報と

位置情報とを3 次元 リズ厶情報生成部 2 0 4 に出力する。

[0055] 3 次元 リズム情報生成部 2 0 4 は、自装置がマスタである場合、 リズム情

報生成部 2 0 2 から入力された自装置のリズム情報と、自装置の位置情報と



、 リズ厶情報受信部 2 0 3 によ り入力された他の電子機器 2 の リズ厶情報及

び この他の電子機器 2 の位置情報 とに基づいて、 3 次元 における才 プジェク

卜0 B T の周期的な動 きを示す 3 次元 リズ厶情報 を生成する。

具体的には、 まず、 3 次元 リズム情報生成部 2 0 4 は、位置情報取得部 1

3 か ら自装置の位置情報 を取得 し、取得 した自装置の位置情報 と他の電子機

器 2 の位置情報 とに基づいて、 自装置 と他の電子機器 2 との視差角度 を算出

する。

そ して、 3 次元 リズム情報生成部 2 0 4 は、 自装置 と他の電子機器 2 との

視差角度 と、 自装置の リズム情報 と、他の電子機器 2 の リズム情報 とに基づ

いて、 3 次元 リズム情報 （上述 した p r m 7 ~ p r m 2 の うち 1 つ以上）

を生成 し、生成 した 3 次元 リズム情報 を記憶部 1 4 に書 き込む。

例 えば、電子機器 2 a 〜電子機器 2 h が、図 1 の電子機器 1 a 〜電子機器

h と同 じ位置 に存在 し、電子機器 1 a と同 じ位置 にある電子機器 2 a がマ

スタである場合、電子機器 2 a の 3 次元 リズム情報生成部 2 0 4 は、 自装置

の リズ厶情報 p 7 - (所定時間内における才 ブジェク 卜図形の横方向の最

大変化量） と、 自装置 に対向する位置 にある他の電子機器 2 e の リズム情報

P 7 - とか ら、 p r m 7 - (所定時間内における 3 次元才 ブジェク 卜図

形の X 辺の最大変化量）を算出する。

例 えば、 3 次元 リズム情報生成部 2 0 4 は、 自装置の リズム情報 p 7 _ 1

と他 の電子機器 2 e の リズム情報 p 7 _ 1 の平均値 （又は、最大値）を p r

m 7 — 1 と して算出する。

また例 えば、電子機器 2 a の 3 次元 リズム情報生成部 2 0 4 は、 自装置 と

視野角度が 9 0 度 である他の電子機器 2 c の リズ厶情報 p 7 _ 2 (所定時間

内におけるオ ブジェク ト図形の横方向の最大変化量） と、同 じく自装置 と視

野角度が 9 0 度 である他の電子機器 2 g の リズム情報 p 7 _ 2 とか ら、 p r

m 7 - 2 (所定時間内における 3 次元才 ブジェク 卜図形の Y 辺の最大変化量

) を算出する。

また例 えば、電子機器 2 a の 3 次元 リズム情報生成部 2 0 4 は、 自装置の



リズ厶情報 p 7 - 3 (所定時間内における才ブジェク 卜図形の縦方向の最大

変化量）と、他の電子機器 2 e の リズム情報 p 7 —3 と、他の電子機器 2 c

の リズ厶情報 p 7 _ 3 と、他の電子機器 2 g の リズ厶情報 p 7 _ 3 とから、

p r m 7 - 3 (所定時間内における3 次元オブジェク ト図形のZ 辺の最大変

化量）を算出する。

具体的には、例えば、 3 次元 リズム情報生成部 2 0 4 は、自装置のリズム

情報 p 7 _ 3 、他の電子機器 2 e の リズ厶情報 p 7 _ 3 、他の電子機器 2 c

の リズ厶情報 p 7 _ 3 、及び、他の電子機器 2 g の リズ厶情報 p 7 _ 3 の平

均値 （又は、最大値）を p r m 7 _ 3 として算出する。

[0057] なお、マスタである電子機器 2 の 3 次元 リズム情報生成部 2 0 4 は、自装

置から得たリズム情報、自装置に対向する位置にある電子機器 2 から得たリ

ズ厶情報、自装置に対 して視野角度が 9 0 度である電子機器 2 から得たリズ

厶情報に代えて、または、加えて、他の位置にある電子機器 2 から得たリズ

厶情報を用いて、 3 次元 リズ厶情報を生成 してもよい。

例えば、電子機器 2 a 〜電子機器 2 h が、図 1 の電子機器 1 a 〜電子機器

h と同 じ位置に存在 し、電子機器 1 a と同 じ位置にある電子機器 2 a がマ

スタである場合、電子機器 2 a の 3 次元 リズム情報生成部 2 0 4 は、自装置

と視野角度が4 5 度である他の電子機器 2 b の リズム情報 p 7 - (所定時

間内における才ブジェク 卜図形の横方向の最大変化量）をX Z 平面及びY Z

平面に夫々投射 したときの各値 （視野角度 4 5 度及び才ブジェク 卜O B T 迄

の距離によって算出）を、 p r m 7 _ 1 及び p r m 7 _ 2 の算出時に反映さ

せるようにしてもよい。

[0058] なお、マスタである電子機器 2 の動画像を基準に3 次元 リズム情報におけ

る3 軸を決定するのではなく、複数の電子機器 2 の動画像に基づいて統計的

に3 次元 リズ厶情報における3 軸を決定 してもよい。

つまり、時刻 t におけるカメラ方向 ί ( ί = 1， ， η ) の リズム情報 R

の統計量 S p i ( t ) を n 次元空間にプロットした場合、統計量 S p i ( t ) を

時間方向 t に広 く分布させるような軸を見つけることができる。この軸とな



る成分を第 1 主成分、第 2 主成分、第 3 主成分迄求めて、 これをX 、 丫、 Z

と して用いてもよい。

なお、 リズム情報 R毎 に統計量 S p i ( t ) をプロッ トし、 リズム情報 R毎

に主成分 （第 1 主成分、第 2 主成分、第 3 主成分）を求めてもよい し、代表

的な リズム情報 R の主成分を求め、他の リズム情報 R における主成分 と して

もよい。代表的な リズ厶情報 R の主成分を他の リズ厶情報 R における主成分

とする場合、 この主成分を係数 と して他の リズム情報 R の統計量 S p i ( t )

を算出する。

上述の如 く、 3 次元 リズ厶情報 における 3 軸 を統計的に決定する態様の場

合、斜め方向に動 くリズムが複数あるときに有効である。

[0059] リズ厶情報送信部 2 0 5 は、 自装置がマスタでない場合、 リズ厶情報生成

部 2 0 2 か らリズム情報が入力されると、位置情報取得部 1 3 か ら自装置の

位置情報 を取得 し、入力された リズ厶情報 と取得 した自装置の位置情報 とを

マスタである電子機器 2 に送信する。

同期制御部 2 0 6 の機能は、第 1 の実施形態における同期制御部 1 0 6 の

機能 と同様なため、説明を省略する。

[0060] 次 に、図 1 1 及び図 1 2 を参照 して、本実施形態における 3 次元 リズ厶情

報生成方法について説明する。図 1 1 は、本実施形態による 3 次元 リズム情

報生成処理の手順 を示すフローチヤ一 卜である。本図に示す処理は、マスタ

である電子機器 2 a が行 う。

まず、同期制御部 2 0 6 が、撮像開始を示すデータを他の電子機器 2 b ~

2 h に送信するとともに、撮像部 1 1 に動画像 を撮像 させる （ステ ップS 3

0 1 ) 。

また、同期制御部 2 0 6 は操作部 1 6 を介 したユーザか らの指示に応 じて

、撮像終 了を示すデータを他の電子機器 2 に送信するとともに、撮像部 1 1

による撮像 を停止する。

[0061 ] 次 に、才ブジェク 卜抽出部 2 0 が、ステ ップS 3 0 において撮像 した

動画像か ら才ブジェク 卜O B T の才ブジェク 卜図形 を抽出する （ステ ップS



3 0 2 ) 。

次に、 リズ厶情報生成部 2 0 2 が、ステップS 3 0 2 において抽出された

オブジェク ト0 B T の才プジェク 卜図形に基づいて、才プジェク 卜0 B T の

リズム情報を生成する （ステップS 3 0 3 ) 。

[0062] 次に、 リズ厶情報受信部 2 0 3 が、他の電子機器 2 b ~ 2 h からリズ厶情

報と位置情報とを受信する （ステップS 3 0 4 ) 。このリズム情報は、ステ

ップS 3 0 における撮像と連動 して他の電子機器 2 b ~ 2 h に撮像された

動画像から生成されたオブジェク ト0 B T の リズム情報である。

次に、 3 次元 リズム情報生成部 2 0 4 が、各電子機器 2 の位置情報と、各

電子機器 2 が生成 したリズ厶情報とに基づいて、 3 次元 リズ厶情報を生成 し

(ステップS 3 0 5 ) 、生成 した 3 次元 リズム情報を記憶部 1 4 に書き込む

[0063] 図 1 2 は、本実施形態によるリズム情報送信処理の手順を示すフロ一チヤ

- 卜である。

本図に示す処理は、マスタ以外の電子機器 2 b ~ 2 h が行う。

まず、同期制御部 2 0 6 が、撮像開始を示すデータをマスタである電子機

器 2 a から受信すると、撮像部 1 1 に動画像を撮像させる （ステップS 4 0

)

また、同期制御部 2 0 6 は、撮像終了を示すデータをマスタである電子機

器 2 a から受信すると、撮像部 1 1 による撮像を停止する。

[0064] 次に、才ブジェク 卜抽出部 2 0 が、ステップS 4 0 において撮像 した

動画像から才ブジェク 卜O B T の才ブジェク 卜図形を抽出する （ステップS

4 0 2 ) 。

次に、 リズ厶情報生成部 2 0 2 が、ステップS 4 0 2 において抽出された

オブジェク ト0 B T の才プジェク 卜図形に基づいて、才プジェク 卜0 B T の

リズム情報を生成する （ステップS 4 0 3 ) 。

最後に、 リズ厶情報送信部 2 0 5 が、ステップS 4 0 3 において生成され

たリズム情報と、自装置の位置情報とをマスタである電子機器 2 a に送信す



る （ステツプS 4 0 4 ) 。

[0065] また、本実施形態では、オブジェク ト抽出部 2 0 1 は、外接矩形を才プジ

ェク 卜図形としたが、例えば、オブジェク ト0 B T に外接する外接円等の他

の図形を外接矩形に代えて才ブジェク 卜図形としてもよい。 リズム情報生成

部 2 0 2 は、オブジェク ト図形が外接矩形以外の図形の場合、上述 したパラ

メータ p 1 ~ p 6 のうち 1 つ以上のパラメ一タをリズ厶情報として取得する

また、オブジェク ト抽出部 2 0 1 は、主要被写体のオブジェク ト （本例で

は人物）と他の被写体のオブジェク ト （本例では鞠）をあわせた才ブジェク

卜の領域を示す才ブジェク 卜図形を抽出してもよい。

[0066] このように、本実施形態によれば、各電子機器 2 がリズム情報を生成 し、

生成された各 リズ厶情報を合成 して 3 次元 リズ厶情報を生成するため、第 1

の実施形態と同様の効果に加えて更に、マスタである電子機器 2 a の処理負

荷を軽減することができる。

また、各電子機器 2 が並列 してリズム情報を生成することにより、全体の

処理時間を短縮することができる。

[0067] また、図 8 、図 9 、図 1 1又は図 1 2 に示す各ステップを実現するための

プログラムをコンピュータ読み取り可能な記録媒体に記録 して、この記録媒

体に記録されたプログラムをコンピュータシステムに読み込ませ、実行する

ことにより、 3 次元 リズ厶情報を生成する処理を行ってもよい。

なお、ここでいう 「コンピュータシステム」とは、O S や周辺機器等のハ

— ドウエアを含むものであってもよい。また、 「コンピュータシステム」は

、WWW システムを利用 している場合であれば、ホームページ提供環境 （あ

るいは表示環境）も含むものとする。

また、 「コンピュータ読み取り可能な記録媒体」とは、フロッピ一 （登録

商標）ディスク、光磁気ディスク、 S D カー ド、フラッシュメモリ等の書き

込み可能な不揮発性メモリ、C D —R O M等の可搬媒体、コンピュータシス

テムに内蔵されるハ一 ドディスク等の記憶装置のことをいう。



[0068] さらに 「コンピュータ読み取 り可能な記録媒体」 とは、インタ一ネッ ト等

のネッ トワークや電話回線等の通信回線 を介 してプログラムが送信 された場

合のサーバやクライアン 卜となるコンピュータシステム内部の揮発性 メモ リ

(ィ列えば D R A M (Dynam i c Random Access Memory) ) のように、一定日寺間

プログラムを保持 しているものも含むものとする。

また、上記 プログラムは、 このプログラムを記憶装置等に格納 したコンビ

ュ一タシステムか ら、伝送媒体を介 して、あるいは、伝送媒体中の伝送波に

より他のコンピュータシステムに伝送されてもよい。

ここで、 プログラムを伝送する 「伝送媒体」は、インタ一ネッ ト等のネッ

卜ワーク （通信網）や電話回線等の通信回線 （通信線）のように情報 を伝送

する機能を有する媒体のことをいう。

また、上記 プログラムは、前述 した機能の一部 を実現するためのものであ

つても良い。

さらに、前述 した機能をコンピュータシステムにすでに記録 されているプ

ログラムとの組み合わせで実現できるもの、いわゆる差分 ファイル （差分 プ

ログラム）であっても良い。

[0069] 以上、図面を参照 してこの発明の実施形態について詳 しく説明 してきたが

、具体的な構成は上述のものに限 られることはな く、 この発明の要旨を逸脱

しない範囲内において様 々な設計変更等をすることが可能である。

例えば、上述 した実施形態では、複数台の電子機器 1 (又 は 2 ) が、異な

る視点か ら撮像 した複数の動画像 に基づいて 3 次元 リズ厶情報 を生成 してい

るが、例えば 1 台の電子機器 1 (又 は 2 ) が視差のある複数の撮像部 1 1 を

備えてもよい。

この場合、電子機器 1 (又 は 2 ) は、各撮像部 1 1 が時間的に同期 して撮

像 した複数の動画像 に基づいて 3 次元 リズム情報 を生成する。

また、上述 した実施形態における図 8 、図 9 、図 1 1 及び図 1 2 に示すフ

口一チヤ一 卜は、撮像 した後の動画像 に基づいて 3 次元 リズム情報 を生成す

る場合の動作を示 しているが、 これに限 られることな く、動画像 を撮像中に



3 次元 リズ厶情報 を生成 してもよい。

また、上述 した実施形態では、各電子機器 1 の位置情報 に基づいて各電子

機器 1 の才 ブジェク 卜O B T に対する視差角度 を算出 しているが、予め各電

子機器 1 の視差角度 をマスタである電子機器 1 に予め設定 しておいてもよい

[ 第 3 の実施形態 ]

次 に、本発明の第 3 の実施形態 について説明する。図 1 3 は、本実施形態

による電子機器 2 0 0 の機能構成の一例 を示すプロック図である。

電子機器 2 0 0 1 は、制御部 2 0 1 0 と、撮像部 2 0 1 1 と、記憶部 2 0

2 と、表示部 2 0 3 と、操作部 2 0 4 とを含んで構成 される。

撮像部 2 0 1 1 は、被写体 を撮像 して動画像又は静止画像の画像データを

生成する。

記憶部 2 0 1 2 は、 R O M ( R e a d O n l y M e m o r y ) 及び R

A M ( R a n d o m A c c e s s M e m o r y ) か ら構成 され、各種デ

—タを記憶する。例 えば、記憶部 2 0 2 は、撮像部 2 0 によ り撮像 さ

れた動画像又は静止画像の画像データを記憶する。 また、記憶部 2 0 1 2 は

、オ ブジェク ト0 B T の リズ厶情報 を動画像 と対応付 けて記憶する。

表示部 2 0 1 3 は、例 えば液晶デ ィスプ レイや有機 E L ( E l e c t o

- L u m i n e s c e n c e ) パ ネル等であ り、画像等 を表示する。

操作部 2 0 4 は、表示部 2 0 3 上 に設置 されたタツチパネル等 を備 え

、ユーザか らの操作入力を受け付 ける。例 えば、操作部 2 0 1 4 は、動画像

における特定の物体 （オ ブジェク ト0 B T ) を指定する。特定の才 ブジェク

卜0 B T は、動画像 における位置 を推定する対象 となる才 ブジェク 卜である

具体的には、操作部 2 0 4 は、動画像 を表示部 2 0 3 に表示 して、ュ

—ザか らのオ ブジェク ト0 B T の指定を受け付 ける。ユーザは、表示 された

動画像の才 ブジェク 卜0 B T 上 をタツチすることによ り、特定の才 プジェク

卜0 B T を指定する。



[0071 ] 制御部 2 0 1 0 は、電子機器 2 0 0 の各部 を統括 して制御 し、オ ブジェ

ク 卜抽出部 2 1 0 1 と、 リズ厶情報生成部 2 1 0 2 と、才 ブジェク 卜位置推

定部 2 1 0 3 とを含んで構成 される。

才 ブジェク 卜抽出部 2 1 0 1 は、動画像の画像データか ら才 ブジェク 卜0

B T を抽出する。動画像 は、撮像部 2 0 1 1 によ り撮像 されたものでもよい

し、記憶部 2 0 1 2 に予め記憶 されているものでもよい。

例 えば、才 ブジェク 卜抽出部 2 1 0 1 は、操作部 2 0 1 4 によ り指定され

た特定の才 ブジェク 卜0 B T を動画像の各画像 フ レームか らパ ター ンマ ッチ

ングによ り抽出する。

或いは、才 ブジェク 卜抽出部 2 1 0 1 は、動画像の各画像 フ レームか ら主

な被写体 （例 えば、人物や動物等）をパ ター ンマ ッチ ング等 によ り抽出 し、

才 ブジェク 卜0 B T とする。

そ して、才 ブジェク 卜抽出部 2 1 0 1 は、動画像の画像データと各画像 フ

レームにおいて抽出 したオ ブジェク ト0 B T の座標位置 を示すデータとを リ

ズ厶情報生成部 2 0 2 に出力する。

また、才 ブジェク 卜抽出部 2 1 0 1 は、才 ブジェク 卜位置推定部 2 0 3

か ら現在の画像 フ レームにおける才 ブジェク 卜0 B T の推定位置が入力され

た場合、入力された推定位置 を基準 に局所的にパ ター ンマ ッチ ング （トラッ

キング処理） してオ ブジェク ト0 B T を抽出する。現在の画像 フ レーム とは

、才 ブジェク 卜を抽出する処理対象 となる画像 フ レー ム である。

すなわち、才 ブジェク 卜抽出部 2 1 0 1 は、現在の画像 フ レームの うち入

力された推定位置周辺 （推定位置か らの距離が所定値以内の領域）において

パ ター ンマ ッチ ングする。 これによ り、画像 フ レーム全体 を順次パ ター ンマ

ツチ ングする場合 と比べて処理時間が短縮 される。

[0072] リズム情報生成部 2 1 0 2 は、才 ブジェク 卜抽出部 2 1 0 1 によ り抽出さ

れた才 プジェク 卜0 B T の周期的な動 きを、オ ブジェク ト0 B T の時間的な

変化 を示す リズ厶情報 と して生成 し、生成 した リズ厶情報 を入力された動画

像 に対応付 けて記憶部 2 0 2 に書 き込む。



例えば、 リズ厶情報生成部 2 1 0 2 は、各画像フレームにおける才プジェ

ク 卜0 B T の位置に基づいて、 リズム情報を生成する。 リズム情報の生成方

法の詳細については後述する。

才プジェク 卜位置推定部 2 1 0 3 は、 リズ厶情報生成部 2 1 0 2 により生

成されたリズ厶情報と現在の画像フレームにおける才プジェク 卜0 B T の位

置とに基づいて、動画像の次の画像フレームにおける才ブジェク 卜O B T の

位置を推定する。次の画像フ レーム とは、現在の画像フ レームよ り時間的に

後にある画像フレームである。才ブジェク 卜0 B T の位置の推定方法につい

ては後述する。

[0073] 次に、図 1 4 を参照 して、 リズム情報の生成方法について説明する。図 1

4 は、本実施形態によるリズム情報生成方法の動作を説明するための説明図

である。

本図において横軸は時間経過を示 し、 ~ 5は時刻を示す。また、 P ，~

P は、電子機器 2 0 0 1 により撮像された才プジェク 卜0 B T の動画像 P を

構成する 1 コマ （画像フレーム）である。ここで、四角形の画像フレームに

おける横方向をX 軸方向とし、X 軸方向に対 して直交する方向をY 軸方向と

してX Y 座標系を定める。

[0074] 時刻 t ，の画像フレーム におけるオブジェク トO B T の座標位置は （X l

， y ) であり、時刻 t 2の画像フレーム P 2におけるオブジェク トO B T の座

標位置は （x 2， y ) であり、時刻 t 3の画像フレーム P 3における才ブジェク

卜O B T の座標位置は （x 3， y ) であり、時刻 t 4の画像フレーム P 4 におけ

るオブジェク ト0 B T の座標位置は （x 4， y ) であり、時刻 t 5の画像フレ

—厶 P 5におけるオブジェク ト0 B T の座標位置は （X l ， y ) である。

本実施形態における才プジェク 卜0 B T の座標位置は、才プジェク 卜0 B

T の中心の座標位置である。動画像 P において、オブジェク トO B T は、時

刻 ぃ ~ し ( t ~ t , t ~ t 1 2 , ) を 1周期として周期的な動きをし

ている。具体的には、オブジェク トO B T は、座標 （X l ， y ) と座標 （x 3

， y ) とを端点とする往復運動をしている。



[0075] リズ厶情 報 生成 部 2 1 0 2 は、 オ ブジ ェ ク ト0 B T の動 き m = {座標 （χ

， y ) と座標 （x 3 ， y ) とを端 点 とす る往 復 運 動 を示 すデ ー タ } とオ ブジ ェ

ク 卜O B T の速度 V とを算 出 し、 リズム情 報 r ( m ， v ) を生成 す る。

[0076] 次 に、 図 1 5 を参 照 して、 オ ブジ ェ ク ト0 B T の位 置 の推 定方 法 につ いて

説 明 す る。 図 1 5 は、 本 実施 形 態 に よ るオ ブジ ェ ク ト位 置推 定方 法 の動 作 を

説 明 す るため の説 明 図 で あ る。 本 図 にお いて横 軸 は時 間経 過 を示 す。

本 実施 形 態 で は、 才 ブジ ェ ク 卜O B T を追跡 す る アル ゴ リズム と してパ 一

テ ィクル フ ィル タ （例 え ば、 M. Isard and A. BLake, " CONDENSATION - Cond i

t i ona L Dens i t y Propagat i on for V i sua [Track i ng, " Internat i ona L Journa L

of Computer V i s i on, Vo lume 29, Number 1, pp. 5-28, 1998. を参 照 ) を適 用

す る。

以 下、 日寺亥 t n の画像 フ レー ム P n にお け る才 ブジ ェ ク 卜O B T の位 置 を推

定 す る場 合 を例 に説 明 す る。

[0077] まず、 初期 状 態 t 。にお いて、 オ ブジ ェ ク ト位 置推 定部 2 1 0 3 は、 公知 の

任 意 の手 法 を用 いて、 初期 状 態 t 。の画像 フ レ一 厶全 体 を対 象 と してオ ブジ ェ

ク 卜O B T の位 置 （x 0 ， y o ) を推 定 す る。 この段 階 の位 置推 定 は、 処理 時

間 が多 め にか か って も構 わ な いの で、 十分 な高精 度 で行 って お くの が よい。

才 プジ ェ ク 卜位 置推 定部 2 1 0 3 は、 オ ブジ ェ ク ト0 B T の この推 定位 置

か ら、 次 式 [ 数 1 ] に した が って初期 状 態 t 。にお け るパ ーテ ィクル ί (但 し

、 i = , , ， N ) の座標 （p X ( ί ， t 。）， p y ( ί ， t 0 ) ) を計

算 す る （パ ーテ ィクル の生成 ）。 な お、 次 式 [ 数 1 ] に お いて N ( 0 ， σ )

は平 均 が 0 で分散 が σ 2 の正規 分 布 を表 す。

[0078] [ 数 1]

px(i, = + N(0, σ )

[0079] また、 才 プジ ェ ク 卜位 置推 定部 2 1 0 3 は、 この初期 状 態 t 。にお け る才 プ

ジ ェ ク 卜O B T の画像 を、 テ ンプ レー ト丁。 （x ， y ) と して保 持 して お く。



さ らに、オ ブジェク ト位置推定部 2 1 0 3 は、 このテ ンプ レー ト丁。 （x ，

y ) と各パーテ ィクル ί との適合度 に基づいて、各パーテ ィクル ί の初期状

態 t 。における重みW ( i , t 。） を計算する。

適合度 と しては、例 えば、次式 [数 2 ] で表 され る相 関関数 を用いること

がで きる。 なお、次式 [数 2 ] において I ( x ， y ) は座標 （x ， y ) の画

素値 である。 この画素値 は、 グ レースケール画像、 カラ一画像 いずれ を表 す

ものであ ってもよい。

[0080] [ 数 2]

T , V )

[0081 ] 上記 の初期状態の処理 の後、次 に、才 プジ I ク 卜位置推定部 2 0 3 は、

以下 に示す リサ ンプ リング、予測、重み付 け、観測の 4 ステ ップか らなる一

連の処理 を、各時刻 t n (但 し、 n = 1 ， , ) について逐次実行する。

[ リサ ンプ リング]

オ ブジェク ト位置推定部 2 1 0 3 は、パーテ ィクル ί の生成確率 を P ( i

， t n = W ( i , t n / ∑ W ( i , t n と して、 N 個 のパーテ ィ

クル を生成 し直す。

これ ら各パーテ ィクル ί の座標 を、 （p x ( i , t n ， p y ( i , t r

！) ) と表 す。

[ 予測 ]

才 プジェク 卜位置推定部 2 1 0 3 は、 リサ ンプ リングのステ ツプで生成 し

直 した N 個 のパーテ ィクルのそれぞれ について、次式 [数 3 ] に したがい リ

ズ厶情報 に基づ く予測 を行 うことによ り、日寺亥 t n における各パーテ ィクル ί

の座標 （Ρ X ( ί ， t J , p y ( i , t n ) ) を計算する。

なお、次式 [数 3 ] において、 ω χ ， co y は、 それぞれ後述する リズム情

報 のパ ラメータ p m 9 — 1 ， p m 9 — 2 を用いる。 また、W x ，W y は、 そ



れぞれ後述するリズ厶情報のパラメータ p m 7 _ 1 ， m 7 - に係数を乗

じた値を用いる。また、 x ， y は、例えば0 である。

[0082] [数3]

V ノ

[重み付け]

才ブジェク 卜位置推定部 2 1 0 3 は、予測のステップで計算 した各パ一テ

ィクル ί の座標に基づいて、テンプレー ト丁。（x ， y ) と各パーティクル ί

との適合度から各パ一ティクル ί の時刻 t ηにおける重みW ( i , t n ) を計

算する。適合度としては、上述 した式 [数 2 ] で表される相関関数を用いる

ことができる。

なお、初期状態のテンプレー ト丁。 ( x , y ) との適合度の代わりに、時刻

t nにおける才ブジェク 卜0 B T の画像との適合度を用いることとしてもよい

[観測]

才ブジェク 卜位置推定部 2 0 3 は、予測のステップで求めた各パーティ

クル ί の座標と重み付けのステップで求めた重みとを用いて、次式 [数 4 ]

により全パ一ティクルについて重み付けをとつた平均位置 （x n， y n ) を計

算する。この平均位置が、時刻 t nにおける才プジェク 卜0 B T の推定位置で

ある。

[0084] [数4]

i

y n = ∑ W ( t n ) - py{U tn )

[0085] 次に、図 1 6 を参照 して、電子機器 2 0 0 1 によるオブジェク ト0 B T の



位置推定処理について説明する。図 1 6 は、本実施形態によるオブジェク ト

位置推定処理の手順を示すフロ一チヤ一 卜である。

まず、才ブジェク 卜抽出部 2 0 が、動画像の最初の画像フレームを現

在の画像フレームとし、現在の画像フレームにおける才ブジェク 卜0 B T を

抽出する （ステップS 2 1 0 1 ) 。

動画像は、撮像部 2 0 1 1 が撮像 しているものでもよいし、記憶部 2 0 1

が予め記憶 しているものでもよい。

次に、 リズ厶情報生成部 2 1 0 2 が、 1周期分の才ブジェク 卜0 B T を抽

出したか否かを判定する （ステップS 2 1 0 2 ) 。ここで、 リズム情報生成

部 2 1 0 2 は、抽出した才プジェク 卜O B T の動きに周期性がある場合に 1

周期分の才ブジェク 卜0 B T を抽出したと判定する。

1周期分の才ブジェク 卜O B T を抽出してないと判定 した場合 （ステップ

S 2 1 0 2 ：N o ) 、才ブジェク 卜抽出部 2 1 0 1 は、次の画像フレームを

処理対象 （現在の画像フレーム）とし （ステップS 2 0 3 ) 、ステップS

2 0 へ戻る。

[0086] —方、 1周期分のオブジェク トO B T を抽出した場合 （ステップS 2 1 0

2 ：Y e s ) リズム情報生成部 2 0 2 は、抽出された才ブジェク 卜0 B

T に基づいてリズム情報を生成する （ステップS 2 1 0 4 ) 。

そして、才ブジェク 卜位置推定部 2 0 3 が、次の画像フレームを処理対

象 （現在の画像フ レーム） とし、生成されたリズム情報と前の画像フ レーム

における才ブジェク 卜0 B T の位置とに基づいて、現在の画像フレームにお

ける才ブジェク 卜0 B T の位置を推定する （ステップS 2 1 0 5 ) 。

このとき、才ブジェク 卜位置推定部 2 0 3 は、推定 した才ブジェク 卜0

B T の座標位置を表示部 2 0 3 に表示 してもよいし、記憶部 2 0 2 に記

憶 してもよい。

[0087] 次に、才ブジェク 卜抽出部 2 1 0 1 が、才ブジェク 卜位置推定部 2 0 3

により推定された位置に基づいて、現在の画像フレームにおける才ブジェク

卜O B T を抽出する （ステップS 2 1 0 6 ) 。具体的には、オブジェク ト抽



出部 2 1 0 1 は、推定位置周辺において局所的にパターンマッチングして才

ブジェク 卜0 B T を抽出する。

そして、才ブジェク 卜抽出部 2 1 0 1 は、現在の画像フレームが動画像に

おける最後の画像フレームであるか否かを判定する （ステップS 2 1 0 7 )

[0088] 現在の画像フレームが最後の画像フレームでない場合 （ステツプS 2 1 0

7 ：N o ) 、才ブジェク 卜抽出部 2 1 0 1 は、次の画像フレームを処理対象

(現在の画像フレーム）とし （ステツプS 2 1 0 8 ) 、ステップS 2 1 0 5

へ戻る。

—方、現在の画像フレームが最後の画像フレームである場合 （ステップS

0 7 ：Y e s ) リズム情報生成部 2 0 2 が、抽出された才ブジェク

卜O B T に基づいてリズム情報を生成 し （ステップS 2 1 0 9 ) 、生成 した

リズム情報を動画像に対応付けて記憶部 2 0 2 に書き込み処理を終了する

[0089] このように、本実施形態によれば、電子機器 2 0 0 1 は、オブジェク ト0

B T の周期的な動きを示すリズム情報に基づいて、才ブジェク 卜O B T の位

置を推定 している。これにより、例えば往復運動等の急に進行方向の変わる

動きをするオブジェク ト （物体）の位置を精度良く推定することができる。

また、本実施形態によれば、才ブジェク 卜抽出部 2 1 0 1 は、才ブジェク

卜位置推定部 2 0 が推定 した才ブジェク 卜0 B T の位置において局所的

にパターンマッチングを行い、才ブジェク 卜O B T を抽出している。

これにより、画像フレーム全体を トレースする必要がなくなるため、才プ

ジェク 卜抽出のための処理時間が短縮される。また、オブジェク トO B T の

トラッキング精度が向上するため、 リズ厶情報生成の精度も向上する。

[0090] なお、本発明の一実施形態による電子機器 2 0 0 の各処理を実行するた

めのプログラムをコンピュータ読み取り可能な記録媒体に記録 して、この記

録媒体に記録されたプログラムをコンピュータシステムに読み込ませ、実行

することにより、電子機器 2 0 0 の各処理を行ってもよい。



[0091 ] 以上、この発明の実施形態について図面を参照 して詳述 してきたが、具体

的な構成はこの実施形態に限られるものではなく、この発明の要旨を逸脱 し

ない範囲の設計等も含まれる。

例えば、上述 した実施形態では、才ブジェク 卜0 B T の中心の座標位置を

才プジェク 卜0 B T の座標位置としたが、例えば才プジェク 卜0 B T の左端

部や右端部等の才ブジェク 卜0 B T の他の部分の座標位置を才ブジェク 卜0

B T の座標位置としてもよい。

また、上述 した実施形態における図 1 6 に示すフローチヤ一 卜は、撮像 し

た後の動画像に基づいて才ブジェク 卜0 B T の位置を推定する場合の動作を

示 しているが、これに限られることなく、動画像を撮像中にオブジェク ト0

B T の位置を推定 してもよい。

[0092] また、上述 した実施形態では、才プジェク 卜0 B T の座標位置に基づくリ

ズ厶情報を生成 しているが、例えば、オブジェク ト0 B T に外接する外接図

形に基づくリズム情報を生成 してもよい。

以下、図 1 7 から図 1 9 C を用いて、外接図形に基づくリズム情報の生成

について詳細に説明する。図 1 7 から図 1 9 C は、外接図形に基づくリズム

情報の生成について説明するための説明図である。

リズム情報生成部 2 0 2 は、才ブジェク 卜抽出部 2 0 により抽出さ

れた才ブジェク 卜に外接する外接図形の面積の変化量、長辺又は短辺の長さ

の変化量、縦横比の変化量、面積の変化の周期、長さの変化の周期、又は、

縦横比の変化の周期を用いて、才ブジェク 卜の時間的な変化のパターンを表

すリズム情報を生成する。

[0093] 例えば、 リズム情報生成部 2 0 2 は、以下に例示するパラメータ 1 ~ 1

2 (以下、 p m 1 ~ p m 1 2 と表記）のうち 1 つ以上のパラメータの値を用

いて、才ブジェク 卜の時間的な変化のパターンを表すリズム情報を生成する

なお、 p m 1 ~ p m 1 2 における所定時間は、例えば、外接矩形の変化の

周期を基準とする時間 （例えば 1周期）である。



また、 p m 7 _ 1 ~ p m 9 _ 2 における長辺及び短辺は、ある基準時刻 （

例 えば、 1 周期の最初）の長 さに基づいて決定する。 また、単 に、便宜上、

Y 軸方向 （若 しくは X 軸方向）を長辺 と して決めておいてもよい。

( リズム情報 を構成するパ ラメータ）

p m 1 は、所定時間内における外接矩形の最大面積 と最小面積の差である

p m 2 は、所定時間内における外接矩形の最大面積 と最小面積の面積比で

ある。

p m 3 _ 1 は、所定時間内における外接矩形の平均面積 と最大面積の差で

ある。

p m 3 _ 2 は、所定時間内における外接矩形の平均面積 と最小面積の差で

ある。

p m 4 _ 1 は、所定時間内における外接矩形の平均面積 と最大面積の面積

比である。

p m 4 _ 2 は、所定時間内における外接矩形の平均面積 と最小面積の面積

比である。

p m 5 は、所定時間内における外接矩形の面積の分布状況 （例 ：標準偏差

) である。

p m 6 は、所定時間内における外接矩形の面積の変化の周期である。

p m 7 _ 1 は、所定時間内における外接矩形の長辺の最大変化量である。

p m 7 _ 2 は、所定時間内における外接矩形の短辺の最大変化量である。

p m 8 _ 1 は、所定時間内における外接矩形の長辺の分布状況 （例 ：標準

偏差）である。

p m 8 _ 2 は、所定時間内における外接矩形の短辺の分布状況 （例 ：標準

偏差）である。

p m 9 _ 1 は、所定時間内における外接矩形の長辺の変化の周期である。

p m 9 _ 2 は、所定時間内における外接矩形の短辺の変化の周期である。

p 0 は、所定時間内における外接矩形の縦横比の最大変化量である。



p 1 は、所定時間内における外接矩形の縦横比の分布状況 （例 ：標準

偏差）である。

p 2 は、所定時間内における外接矩形の縦横比の変化の周期である。

[0094] 以下、具体例を用いてリズ厶情報生成部 2 0 2 によるリズ厶情報の生成

について説明する。

図 1 7 ( a ) に示す P ，は、動画像を構成する 1 コマ （画像フ レーム）であ

つて、人物 （オブジェク トO B T が両手両足を大きく振っている瞬間に撮

像されたものである。図 1 7 ( c ) に示す P 3は、動画像を構成する 1 コマ （

画像フレーム）であって、人物 （オブジェク トO B T が両手両足を振 り下

ろしている瞬間に撮像されたものである。

図 1 7 ( b ) に示す P 2は、 とP 3の間の 1 コマ （画像フレーム）である

[0095] 図 1 8 ( a ) に示す E R は、図 1 7 ( a ) に示す P ，内のオブジェク ト0

B T に外接する外接矩形である。図 1 8 ( b ) に示す E R 2は、図 1 7 ( b

) に示す P 2内のオブジェク トO B T 外接する外接矩形である。図 1 8 (

c ) に示す E R 3は、図 1 7 ( c ) に示す P 3内のオブジェク トO B T 外接

する外接矩形である。

なお、図 1 8 ( d ) は、外接矩形 E R E R 2、 E R 3 の各サイズを比較 し

たものである。図 1 8 ( d ) に示すように、オブジェク トの動きに応 じてこ

の才ブジェク 卜に外接する外接矩形の形状は変化する。

[0096] 才ブジェク 卜抽出部 2 1 0 1 は、動画像 （P ，、 P 2、 P 3、 ) から、才プ

ジェク 卜O B T を逐次抽出し、図 1 9 A に示すように、オブジェク トO B T

，に外接する外接図形を逐次抽出し、図 1 9 B に示すように、逐次抽出する外

接矩形のサイズを算出する。

なお、図 1 9 A に示す 「周期」は、外接矩形の形状の変化の周期を示 して

いる。つまり、時刻 し ~ 時刻 t 4 (時刻 t 5〜時刻 t 8、時刻 t 9 〜時刻 t 1 2

、 ) が 1周期である。

[0097] リズム情報生成部 2 1 0 2 は、外接矩形のサイズを用いて、所定の 1 っ以



上のパラメータを算出し、算出した各パラメータの値を要素とする数値群を

、才ブジェク 卜O B T の時間的な変化のパターンを表すリズム情報とする。

例えば、 リズ厶情報生成部 2 1 0 2 は、図 1 9 C に示すように、才ブジエ

ク 卜0 丁1の外接矩形の最大面積と最小面積の面積比 （p m 2 ) 、面積の変

化の周期 （p m 6 ) 、長辺の最大変化量 （p m 7 _ 1 ) 、短辺の最大変化量

( p m 7 - 2 ) 、縦横比の最大変化量 （p m 1 0 ) の値を要素とする数値群

を、オブジェク トO B T の時間的な変化のパターンを表すリズム情報 (

p m 2 、 p m 6 、 p m 7 — 1 p m 7 —2 p m 1 0 ) とする。

[0098] なお、 リズム情報は、後に、比較をし易いように、各パラメータの値を適

宜丸めたものであってもよいし、各パラメータの値を他の値に置き換えたも

のであってもよい （スコア化 してもよい）。

符号の説明
[0099] 1 ， 2 電子機器 1 0 ， 2 0 制御部 1 1 撮像部 1 2 無線部

1 3 位置情報取得部 1 4 記憶部 1 5 表示部 1 6 操作部 1 0

1 動画像受信部 1 0 2 才ブジェク 卜抽出部 1 0 3 ··· 3 次元形状生成

部 1 0 4 ··· 3 次元 リズム情報生成部 1 0 5 動画像送信部 1 0 6 同

期制御部 2 0 才ブジェク 卜抽出部 2 0 2 リズム情報生成部 2 0

3 リズ厶情報受信部 2 0 4 3 次元 リズ厶情報生成部 2 0 5 リズム

情報送信部 2 0 6 同期制御部。

[01 00] 2 0 0 1 電子機器、 2 0 1 0 制御部、 2 0 1 1 撮像部、 2 0 1 2 ···

記憶部、 2 0 3 表示部、 2 0 4 操作部、 2 1 0 1 才ブジェク 卜抽

出部、 2 0 2 リズム情報生成部、 2 0 3 才ブジェク 卜位置推定部。



請求の範囲

[ 請求項 1] 才 ブジェク 卜を撮像する撮像部 と、

前記撮像部 によ り撮像 された動画像 と、前記撮像部の撮像 と同期 し

て前記撮像部 と異なる視点によ り前記才 ブジェク 卜を撮像 した動画像

とに基づいて、 3 次元 における前記才 ブジェク 卜の時間的な変化 を示

す 3 次元 リズ厶情報 を生成する 3 次元 リズ厶情報生成部 と、

を備 えることを特徴 とする電子機器。

[ 請求項 2] 請求項 1 に記載の電子機器 において、

前記撮像部の撮像 と同期 して前記撮像部 と異なる視点によ り前記才

ブジェク 卜を撮像 した動画像 を他の電子機器か ら受信する動画像受信

部 と、

前記撮像部 によ り撮像 された動画像及び前記動画像受信部 によ り受

信 した動画像 それぞれか ら前記才 ブジェク 卜を抽出する才 ブジェク 卜

抽出部 と、

前記才 ブジェク 卜抽出部 によ り抽出された才 ブジェク 卜の 3 次元形

状 を生成する 3 次元形状生成部 と、

を備 え、

前記 3 次元 リズ厶情報生成部 は、前記 3 次元形状生成部 によ り生成

された前記才 ブジェク 卜の 3 次元形状の周期的な動 きを、前記 3 次元

リズム情報 と して生成する

ことを特徴 とする電子機器。

[ 請求項 3] 請求項 1 に記載の電子機器 において、

前記撮像部 によ り撮像 された動画像か ら前記才 プジェク 卜を抽出す

る才 ブジェク 卜抽出部 と、

前記才 ブジェク 卜抽出部 によ り抽出された前記才 ブジェク 卜の周期

的な動 きを、前記才 ブジェク 卜の時間的な変化 を示す リズム情報 と し

て生成する リズ厶情報生成部 と、

前記撮像部の撮像 と同期 して前記撮像部 と異なる視点によ り前記才



ブジェク 卜を撮像 した動画像 に基づいて生成 された前記才 ブジェク 卜

の リズ厶情報 を受信する リズ厶情報受信部 と、

を備 え、

前記 3 次元 リズ厶情報生成部 は、前記 リズ厶情報生成部 によ り生成

された リズ厶情報 と、前記 リズ厶情報受信部 によ り受信 された リズ厶

情報 とに基づいて、前記 3 次元 リズ厶情報 を生成する

ことを特徴 とする電子機器。

[ 請求項4] 請求項 2 又 は 3 に記載の電子機器 において、

前記動画像か ら前記才 ブジェク 卜を指定する操作部 を備 え、

前記才 ブジェク 卜抽出部 は、前記操作部 によ り指定されたオ ブジェ

ク 卜を抽出する

ことを特徴 とする電子機器。

[ 請求項 5] 請求項 1 か ら4 の うちいずれか 1 項 に記載の電子機器 において、

前記撮像部 に撮像 させるとともに、撮像開始 を示すデータを他の電

子機器 に送信することによ り前記撮像部 による撮像 と同期 して前記他

の電子機器 に撮像 させる同期制御部

を備 えることを特徴 とする電子機器。

[ 請求項 6] 電子機器が、オ ブジェク トの動画像 を撮像するステ ップと、

前記電子機器が、前記撮像 した動画像 と、前記撮像 と同期 して異な

る視点によ り前記才 ブジェク 卜を撮像 した動画像 とに基づいて、 3 次

元 における前記才 ブジェク 卜の時間的な変化 を示す 3 次元 リズ厶情報

を生成するステ ップと、

を有することを特徴 とする情報生成方法。

[ 請求項7] 動画像の各画像 フ レームか ら特定の才 ブジェク 卜を抽出する才 プジ

ェク 卜抽出部 と、

前記才 ブジェク 卜抽出部 によ り抽出された才 ブジェク 卜の周期的な

動 きを示す リズ厶情報 を生成する リズ厶情報生成部 と、

前記 リズ厶情報生成部 によ り生成 された リズ厶情報 と現在の画像 フ



レームにおける前記才 ブジェク 卜の位置 とに基づいて、次の画像 フ レ

—厶における前記才 ブジェク 卜の位置 を推定する才 ブジェク 卜位置推

定部 と、

を備 えることを特徴 とする電子機器。

[ 請求項 8 ] 請求項 7 に記載の電子機器 において、

前記特定の才 ブジェク 卜を指定する操作部

を備 えることを特徴 とする電子機器。

[ 請求項 9 ] 請求項 7 又は 8 に記載の電子機器 において、

前記才 ブジェク 卜抽出部 は、前記才 ブジェク 卜位置推定部 によ り推

定された前記才 ブジェク 卜の位置 に基づいて、前記次の画像 フ レーム

か ら前記才 ブジェク 卜を抽出する

ことを特徴 とする電子機器。

[ 請求項 10 ] 電子機器が、動画像の各画像 フ レームか ら特定のオ ブジェク トを抽

出するステ ツプと、

前記電子機器が、前記抽出 した才 ブジェク 卜の周期的な動 きを示す

リズ厶情報 を生成するステ ツプと、

前記電子機器が、前記生成 した リズ厶情報 と現在の画像 フ レームに

おける前記才 ブジェク 卜の位置 とに基づいて、次の画像 フ レームにお

ける前記才 プジェク 卜の位置 を推定するステ ップと、

を有することを特徴 とする位置推定方法。
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