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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　対象領域内の各位置に配置される対象物体を撮影した場合の画像内の対象物体の解像度
を、解像度と画像処理の適性を示す第１の適合度との関係を定めた解像度評価関数で評価
することによって、対象領域内の各位置に応じた第１の適合度を導出する解像度評価手段
と、
　対象領域内の各位置に配置される対象物体内の注視点とカメラの位置とを通過する直線
と地面とがなす角度である注視点角度を、注視点角度と画像処理の適性を示す第２の適合
度との関係を定めた注視点角度評価関数で評価することによって、対象領域内の各位置に
応じた第２の適合度を導出する注視点角度評価手段とのうち、
　少なくとも一方を備え、
　画像内の画素位置に対応する実空間内の地面の位置であって、その位置に対象物体を配
置したときに画像内に対象物体全体が収まる位置の集合である対象物体視界領域と、対象
領域とがどの程度正確に重なるかによって定まる、画像処理の適性を示す第３の適合度を
導出する対象領域評価手段と、
　対象領域内の各位置に応じた第１の適合度と、対象領域内の各位置に応じた第２の適合
度の少なくともいずれか一方と、第３の適合度とに基づいて、カメラの状態が画像処理に
適している度合いを示す評価指標を導出する総合評価手段とを備える
　ことを特徴とするカメラ位置姿勢評価装置。
【請求項２】
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　対象領域内の各位置に配置される対象物体を撮影した場合の画像内の対象物体の解像度
を、解像度と画像処理の適性を示す第１の適合度との関係を定めた解像度評価関数で評価
することによって、対象領域内の各位置に応じた第１の適合度を導出する解像度評価手段
を備え、
　解像度評価手段は、対象物体全体が画像内に収まっている場合に、解像度を前記解像度
評価関数で評価した結果に対して乗じる係数の値を１と定め、対象物体の一部が画像内に
収まっていない場合に前記係数の値を０以上１未満の値に定め、解像度を前記解像度評価
関数で評価した結果に対して前記係数を乗じることによって第１の適合度を導出する
　請求項１に記載のカメラ位置姿勢評価装置。
【請求項３】
　対象領域内の各位置に配置される対象物体を撮影した場合の画像内の対象物体の解像度
を、解像度と画像処理の適性を示す第１の適合度との関係を定めた解像度評価関数で評価
することによって、対象領域内の各位置に応じた第１の適合度を導出する解像度評価手段
を備え、
　解像度評価手段は、対象物体全体が画像内に収まっていて、かつ、対象物体が障害物に
隠されていない場合に、解像度を前記解像度評価関数で評価した結果に対して乗じる係数
の値を１と定め、対象物体の一部が画像内に収まっていない場合、または、対象物体が障
害物に隠されている場合に、前記係数の値を０以上１未満の値に定め、解像度を前記解像
度評価関数で評価した結果に対して前記係数を乗じることによって第１の適合度を導出す
る
　請求項１に記載のカメラ位置姿勢評価装置。
【請求項４】
　対象領域内の各位置に配置される対象物体内の注視点とカメラの位置とを通過する直線
と地面とがなす角度である注視点角度を、注視点角度と画像処理の適性を示す第２の適合
度との関係を定めた注視点角度評価関数で評価することによって、対象領域内の各位置に
応じた第２の適合度を導出する注視点角度評価手段を備え、
　注視点角度評価手段は、対象物体全体が画像内に収まっている場合に、注視点角度を前
記注視点角度評価関数で評価した結果に対して乗じる係数の値を１と定め、対象物体の一
部が画像内に収まっていない場合に前記係数の値を０以上１未満の値に定め、注視点角度
を前記注視点角度評価関数で評価した結果に対して前記係数を乗じることによって第２の
適合度を算出する
　請求項１から請求項３のうちのいずれか１項に記載のカメラ位置姿勢評価装置。
【請求項５】
　対象領域内の各位置に配置される対象物体内の注視点とカメラの位置とを通過する直線
と地面とがなす角度である注視点角度を、注視点角度と画像処理の適性を示す第２の適合
度との関係を定めた注視点角度評価関数で評価することによって、対象領域内の各位置に
応じた第２の適合度を導出する注視点角度評価手段を備え、
　注視点角度評価手段は、対象物体全体が画像内に収まっていて、かつ、対象物体が障害
物に隠されていない場合に、注視点角度を前記注視点角度評価関数で評価した結果に対し
て乗じる係数の値を１と定め、対象物体の一部が画像内に収まっていない場合、または、
対象物体が障害物に隠されている場合に、前記係数の値を０以上１未満の値に定め、注視
点角度を前記注視点角度評価関数で評価した結果に対して前記係数を乗じることによって
第２の適合度を算出する
　請求項１から請求項３のうちのいずれか１項に記載のカメラ位置姿勢評価装置。
【請求項６】
　総合評価手段は、
　解像度評価手段が備えられている場合に、各位置における重みを用いて、第１の適合度
の上限値と第１の適合度との差の重み付き二乗和を計算し、
　注視点角度評価手段が備えられている場合に、各位置における重みを用いて、第２の適
合度の上限値と第２の適合度との差の重み付き二乗和を計算し、
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　第３の適合度の上限値と第３の適合度との差の二乗和を計算し、
　計算した各二乗和の重み付き線形和を計算することによって評価指標を算出する
　請求項１から請求項５のうちのいずれか１項に記載のカメラ位置姿勢評価装置。
【請求項７】
　総合評価手段によって導出される評価指標が所定の値に近づくようにカメラの状態を表
すカメラパラメータを更新するパラメータ更新手段を備え、
　前記パラメータ更新手段は、評価指標が所定の条件を満たすまで、評価指標が導出され
る毎にカメラパラメータを更新することによってカメラパラメータの最適値を求める
　請求項１から請求項６のうちのいずれか１項に記載のカメラ位置姿勢評価装置。
【請求項８】
　対象領域内の各位置に配置される対象物体を撮影することによって得られた画像から取
得された画像内の対象物体の解像度、および、対象物体全体が画像内に収まっているか否
かを示す情報が与えられ、前記解像度を、解像度と画像処理の適性を示す適合度との関係
を定めた解像度評価関数で評価することによって、対象領域内の各位置に応じた適合度を
導出する解像度評価手段を備え、
　解像度評価手段は、対象物体全体が画像内に収まっている場合に、解像度を前記解像度
評価関数で評価した結果に対して乗じる係数の値を１と定め、対象物体の一部が画像内に
収まっていない場合に前記係数の値を０以上１未満の値に定め、解像度を前記解像度評価
関数で評価した結果に対して前記係数を乗じることによって適合度を導出する
　ことを特徴とするカメラ位置姿勢評価装置。
【請求項９】
　対象領域内の各位置に配置される対象物体を撮影した場合の画像内の対象物体の解像度
を、解像度と画像処理の適性を示す第１の適合度との関係を定めた解像度評価関数で評価
することによって、対象領域内の各位置に応じた第１の適合度を導出する解像度評価ステ
ップと、
　対象領域内の各位置に配置される対象物体内の注視点とカメラの位置とを通過する直線
と地面とがなす角度である注視点角度を、注視点角度と画像処理の適性を示す第２の適合
度との関係を定めた注視点角度評価関数で評価することによって、対象領域内の各位置に
応じた第２の適合度を導出する注視点角度評価ステップとのうち、
　少なくとも一方を含み、
　画像内の画素位置に対応する実空間内の地面の位置であって、その位置に対象物体を配
置したときに画像内に対象物体全体が収まる位置の集合である対象物体視界領域と、対象
領域とがどの程度正確に重なるかによって定まる、画像処理の適性を示す第３の適合度を
導出する対象領域評価ステップと、
　対象領域内の各位置に応じた第１の適合度と、対象領域内の各位置に応じた第２の適合
度の少なくともいずれか一方と、第３の適合度とに基づいて、カメラの状態が画像処理に
適している度合いを示す評価指標を導出する総合評価ステップとを含む
　ことを特徴とするカメラ位置姿勢評価方法。
【請求項１０】
　コンピュータに、
　対象領域内の各位置に配置される対象物体を撮影した場合の画像内の対象物体の解像度
を、解像度と画像処理の適性を示す第１の適合度との関係を定めた解像度評価関数で評価
することによって、対象領域内の各位置に応じた第１の適合度を導出する解像度評価処理
と、
　対象領域内の各位置に配置される対象物体内の注視点とカメラの位置とを通過する直線
と地面とがなす角度である注視点角度を、注視点角度と画像処理の適性を示す第２の適合
度との関係を定めた注視点角度評価関数で評価することによって、対象領域内の各位置に
応じた第２の適合度を導出する注視点角度評価処理とのうち、
　少なくとも一方を実行させ、
　画像内の画素位置に対応する実空間内の地面の位置であって、その位置に対象物体を配
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置したときに画像内に対象物体全体が収まる位置の集合である対象物体視界領域と、対象
領域とがどの程度正確に重なるかによって定まる、画像処理の適性を示す第３の適合度を
導出する対象領域評価処理、および、
　対象領域内の各位置に応じた第１の適合度と、対象領域内の各位置に応じた第２の適合
度の少なくともいずれか一方と、第３の適合度とに基づいて、カメラの状態が画像処理に
適している度合いを示す評価指標を導出する総合評価処理
　を実行させるためのカメラ位置姿勢評価プログラム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、カメラ位置姿勢評価装置、カメラ位置姿勢評価方法およびカメラ位置姿勢評
価プログラムに関し、特に、カメラの状態の評価を表す値を算出するカメラ位置姿勢評価
装置、カメラ位置姿勢評価方法およびカメラ位置姿勢評価プログラムに関する。
【背景技術】
【０００２】
　特許文献１には、複数のカメラの中から、視者の視界と近い視界を持つカメラを選択す
るカメラ選択装置が記載されている。特許文献１に記載の装置は、視者、カメラおよび視
点に関する位置・方向の関係を評価して、視者の視界と近い視界を持つカメラを選択する
。具体的には、特許文献１に記載の装置は、視者位置Ｐと、カメラの位置と、視点Ｑとが
形成する三角形の面積、および、カメラの光軸中心ベクトルとベクトルＰＱとのなす角度
を算出する。そして、特許文献１に記載の装置は、その面積および角度という評価値に基
づいて、視者の視界と近い視界を持つカメラを選択する。
【０００３】
　また、特許文献２には、分解能が異なる２台のカメラの撮影画像を用いて、２台のうち
一方のカメラの位置および姿勢を算出する位置姿勢計測方法が記載されている。
【０００４】
　また、非特許文献１には、カメラによって得られた画像に基づいて、カメラパラメータ
を求める技術が記載されている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００５】
【特許文献１】特開２００５－２６０７３１号公報（段落００２０，００２１，図２等）
【特許文献２】特開２００８－７０２６７号公報（段落００２５，００２６，００９９、
図１，３等）
【非特許文献】
【０００６】
【非特許文献１】Roger Y. TSAI, “A Versatile Camera Calibration Technique for Hi
gh-Accuracy 3D Machine Vision Metrology Using Off-the-Shelf TV Cameras and Lense
s”, IEEE JOURNAL OF ROBOTICS AND AUTOMATION, VOL.RA-3, NO.4 AUGUST 1987, pp.323
-344
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００７】
　特許文献１に記載された装置は、視者の視界に近い視界を持つカメラを選択することを
目的にしている。そのため、特許文献１に記載された装置は、カメラの視界と視者の視界
との類似性を示す評価値を算出する。
【０００８】
　しかし、撮影対象となる領域に存在する物体をカメラが撮影したときに、画像処理に適
した状態でその物体が画像内に現れるように、カメラの位置および姿勢を調整することが
好ましい場合もある。この場合には、画像処理にどの程度適した状態で物体が画像内に現
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れるかという観点から、位置および姿勢を含むカメラの状態がどの程度好ましい状態にな
っているかを示す評価値を算出することが好ましい。画像処理の例として、画像内から物
体を検出する検出処理や、画像内から物体を検出するだけでなくさらにその物体を識別す
る識別処理等が挙げられる。ただし、画像処理は、これらの例に限定されない。
【０００９】
　特許文献１に記載された三角形の面積等は、視者の視界とカメラの視界との近さを表す
評価値であるので、画像処理にどの程度適した状態で物体が画像内に現れるかという観点
でカメラの状態の評価を示す値としては適当ではない。
【００１０】
　そこで、本発明は、画像処理にどの程度適した状態で物体が画像内に現れるかという観
点でカメラの状態の評価を示す値を算出することができるカメラ位置姿勢評価装置、カメ
ラ位置姿勢評価方法およびカメラ位置姿勢評価プログラム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】
【００１１】
　本発明によるカメラ位置姿勢評価装置は、対象領域内の各位置に配置される対象物体を
撮影した場合の画像内の対象物体の解像度を、解像度と画像処理の適性を示す第１の適合
度との関係を定めた解像度評価関数で評価することによって、対象領域内の各位置に応じ
た第１の適合度を導出する解像度評価手段と、対象領域内の各位置に配置される対象物体
内の注視点とカメラの位置とを通過する直線と地面とがなす角度である注視点角度を、注
視点角度と画像処理の適性を示す第２の適合度との関係を定めた注視点角度評価関数で評
価することによって、対象領域内の各位置に応じた第２の適合度を導出する注視点角度評
価手段とのうち、少なくとも一方を備え、画像内の画素位置に対応する実空間内の地面の
位置であって、その位置に対象物体を配置したときに画像内に対象物体全体が収まる位置
の集合である対象物体視界領域と、対象領域とがどの程度正確に重なるかによって定まる
、画像処理の適性を示す第３の適合度を導出する対象領域評価手段と、対象領域内の各位
置に応じた第１の適合度と、対象領域内の各位置に応じた第２の適合度の少なくともいず
れか一方と、第３の適合度とに基づいて、カメラの状態が画像処理に適している度合いを
示す評価指標を導出する総合評価手段とを備えることを特徴とする。
【００１２】
　また、本発明によるカメラ位置姿勢評価装置は、対象領域内の各位置に配置される対象
物体を撮影することによって得られた画像から取得された画像内の対象物体の解像度、お
よび、対象物体全体が画像内に収まっているか否かを示す情報が与えられ、解像度を、解
像度と画像処理の適性を示す適合度との関係を定めた解像度評価関数で評価することによ
って、対象領域内の各位置に応じた適合度を導出する解像度評価手段を備え、解像度評価
手段が、対象物体全体が画像内に収まっている場合に、解像度を解像度評価関数で評価し
た結果に対して乗じる係数の値を１と定め、対象物体の一部が画像内に収まっていない場
合に係数の値を０以上１未満の値に定め、解像度を解像度評価関数で評価した結果に対し
て係数を乗じることによって適合度を導出することを特徴とする。
【００１３】
　また、本発明によるカメラ位置姿勢評価方法は、対象領域内の各位置に配置される対象
物体を撮影した場合の画像内の対象物体の解像度を、解像度と画像処理の適性を示す第１
の適合度との関係を定めた解像度評価関数で評価することによって、対象領域内の各位置
に応じた第１の適合度を導出する解像度評価ステップと、対象領域内の各位置に配置され
る対象物体内の注視点とカメラの位置とを通過する直線と地面とがなす角度である注視点
角度を、注視点角度と画像処理の適性を示す第２の適合度との関係を定めた注視点角度評
価関数で評価することによって、対象領域内の各位置に応じた第２の適合度を導出する注
視点角度評価ステップとのうち、少なくとも一方を含み、画像内の画素位置に対応する実
空間内の地面の位置であって、その位置に対象物体を配置したときに画像内に対象物体全
体が収まる位置の集合である対象物体視界領域と、対象領域とがどの程度正確に重なるか
によって定まる、画像処理の適性を示す第３の適合度を導出する対象領域評価ステップと
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、対象領域内の各位置に応じた第１の適合度と、対象領域内の各位置に応じた第２の適合
度の少なくともいずれか一方と、第３の適合度とに基づいて、カメラの状態が画像処理に
適している度合いを示す評価指標を導出する総合評価ステップとを含むことを特徴とする
。
【００１４】
　また、本発明によるカメラ位置姿勢評価プログラムは、コンピュータに、対象領域内の
各位置に配置される対象物体を撮影した場合の画像内の対象物体の解像度を、解像度と画
像処理の適性を示す第１の適合度との関係を定めた解像度評価関数で評価することによっ
て、対象領域内の各位置に応じた第１の適合度を導出する解像度評価処理と、対象領域内
の各位置に配置される対象物体内の注視点とカメラの位置とを通過する直線と地面とがな
す角度である注視点角度を、注視点角度と画像処理の適性を示す第２の適合度との関係を
定めた注視点角度評価関数で評価することによって、対象領域内の各位置に応じた第２の
適合度を導出する注視点角度評価処理とのうち、少なくとも一方を実行させ、画像内の画
素位置に対応する実空間内の地面の位置であって、その位置に対象物体を配置したときに
画像内に対象物体全体が収まる位置の集合である対象物体視界領域と、対象領域とがどの
程度正確に重なるかによって定まる、画像処理の適性を示す第３の適合度を導出する対象
領域評価処理、および、対象領域内の各位置に応じた第１の適合度と、対象領域内の各位
置に応じた第２の適合度の少なくともいずれか一方と、第３の適合度とに基づいて、カメ
ラの状態が画像処理に適している度合いを示す評価指標を導出する総合評価処理を実行さ
せることを特徴とする。
【発明の効果】
【００１５】
　本発明によれば、画像処理にどの程度適した状態で物体が画像内に現れるかという観点
でカメラの状態の評価を示す値を算出することができる。
【図面の簡単な説明】
【００１６】
【図１】本発明の第１の実施形態のカメラ位置姿勢評価装置の構成例を示すブロック図で
ある。
【図２】対象領域を示す模式図である。
【図３】解像度評価関数の例を示すグラフである。
【図４】対象物体への注視点角度を示す説明図である。
【図５】注視点角度評価関数の例を示すグラフである。
【図６】画像処理適性評価手段２１を示すブロック図である。
【図７】対象物体モデルの解像度を取得する例を示す模式図である。
【図８】対象物体モデルが画像内に収まる場合および収まらない場合の例を示す説明図で
ある。
【図９】対象物体モデルの注視点角度を取得する例を示す模式図である。
【図１０】対象物体視界領域を定める例を示す模式図である。
【図１１】対象領域と対象物体視界領域との重なりの例を示す模式図である。
【図１２】第１の実施形態の処理経過の例を示すフローチャートである。
【図１３】ステップＳ２の処理経過の例を示すフローチャートである。
【図１４】ステップＳ３の処理経過の例を示すフローチャートである。
【図１５】ステップＳ４の処理経過の例を示すフローチャートである。
【図１６】本発明の第２の実施形態のカメラ位置姿勢評価装置の構成例を示すブロック図
である。
【図１７】第２の実施形態の処理経過の例を示すフローチャートである。
【図１８】本発明の第３の実施形態のカメラ位置姿勢評価装置の構成例を示すブロック図
である。
【図１９】画像処理特性評価手段２４を示すブロック図である。
【図２０】画像内で対象物体モデルが障害物に隠される場合および隠されない場合の例を
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示す説明図である。
【図２１】第４の実施形態における解像度評価手段２１８への入力データを示す説明図で
ある。
【図２２】第４の実施形態における解像度評価手段の動作の例を示すフローチャートであ
る。
【図２３】本発明の第５の実施形態のカメラ位置姿勢評価装置の構成例を示すブロック図
である。
【図２４】本発明の第６の実施形態のカメラ位置姿勢評価装置の構成例を示すブロック図
である。
【図２５】本発明のカメラ位置姿勢評価装置の最小構成の例を示すブロック図である。
【発明を実施するための形態】
【００１７】
　以下、本発明の実施形態を図面を参照して説明する。
【００１８】
実施形態１．
　図１は、本発明の第１の実施形態のカメラ位置姿勢評価装置の構成例を示すブロック図
である。本実施形態のカメラ位置姿勢評価装置は、カメラパラメータ入力装置１と、デー
タ処理装置２と、記憶装置３とを備える。データ処理装置２は、例えば、プログラム制御
により動作するコンピュータである。データ処理装置２は、画像処理適性評価手段２１を
含む。
【００１９】
　本実施形態のカメラ位置姿勢評価装置は、現状のカメラの状態（カメラパラメータ）を
入力データとし、対象領域の各位置に関して画像内における画像処理の適性を評価し、そ
の適性を示す値（以下、適合度と記す。）に基づいて、カメラの状態が画像処理にどの程
度適しているかを示す評価指標を算出する。前述のように、画像処理の例として、画像内
から物体を検出する検出処理や、画像内から物体を検出するだけでなくさらにその物体を
識別する識別処理等が挙げられる。ただし、画像処理は、これらの例に限定されない。
【００２０】
　ここで、対象領域とは、カメラによって撮影され、撮影の結果得られた画像内で画像処
理の対象となる実空間内の範囲である。図２は、対象領域を示す模式図である。例えば、
カメラの撮影によって得られる画像で監視を行う場合、実空間内の監視領域が対象領域に
該当する。
【００２１】
　カメラパラメータ入力装置１は、カメラの状態を示すカメラパラメータをデータ処理装
置２（画像処理適性評価手段２１）に供給する。このカメラパラメータは、カメラの焦点
距離、レンズ歪み係数、画像中心位置等を示す内部パラメータと、カメラの位置および姿
勢を示す外部パラメータとを含んでいる。また、カメラパラメータは、画像座標系の２次
元座標と、世界座標系の３次元座標とを相互に変換できるパラメータでもある。
【００２２】
　カメラパラメータ入力装置１が供給するカメラパラメータの値は、評価したいカメラに
よって得られた画像に基づいて、公知の方法（例えば、非特許文献１に記載の方法）で導
出された値であってもよい。また、カメラパラメータの値は、カメラによって得られる画
像を仮想的にＣＧ（Computer Graphics ）等で作成し、そのＣＧ画像に基づいて導出して
もよい。あるいは、人手で定めたカメラパラメータの値をカメラパラメータ入力装置１が
供給してもよい。これらは、カメラパラメータの値の導出方法の例であり、カメラパラメ
ータ入力装置１が供給するカメラパラメータの値の導出方法は特に限定されない。
【００２３】
　記憶装置３は、画像サイズ記憶手段３１と、対象物体モデル記憶手段３２と、対象領域
記憶手段３３と、解像度評価関数記憶手段３４と、注視点角度評価関数記憶手段３５とを
含む。
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【００２４】
　画像サイズ記憶手段３１は、状態を評価しようとしているカメラの画像サイズを記憶す
る。具体的には、画像サイズ記憶手段３１は、画像の縦サイズを表すピクセル数および横
サイズを表すピクセル数を記憶する。
【００２５】
　対象物体モデル記憶手段３２は、カメラによって撮影され、撮影の結果得られた画像内
で画像処理の対象となる物体（以下、対象物体と記す。）の形状および大きさを表すデー
タを記憶する。以下、このデータによって表される対象物体を、対象物体モデルと記す場
合がある。例えば、カメラの撮影によって得られる画像が顔検出および顔認識に利用され
る場合、対象物体モデル記憶手段３２は、顔の形状、大きさ、地面からの高さ等を表すデ
ータを記憶する。対象物体の形状は、円筒、直方体、棒等の近似形状で表されていてもよ
い。
【００２６】
　対象領域記憶手段３３は、対象領域を記憶する。すなわち、対象領域記憶手段３３は、
カメラによって撮影され、撮影の結果得られた画像内で画像処理の対象となる実空間内の
範囲（図２参照）を記憶する。また、対象領域記憶手段３３は、対象領域の面積も記憶す
る。
【００２７】
　解像度評価関数記憶手段３４は、画像内の対象物体の解像度を、画像処理の適性を表す
適合度に変換する評価関数（以下、解像度評価関数と記す。）を記憶する。図３は、解像
度評価関数の例を示すグラフである。画像処理に適している解像度であるほど、適合度は
１に近づき、画像処理に適していない解像度ほど適合度は０に近づく。一般的に、解像度
が高い方が、対象物体が鮮明となり、画像処理に適する。解像度評価関数は、扱う画像処
理における性能限界の解像度に応じて設定しておく。ここで述べる解像度は、例えば、画
像内の対象物体の画素面積であってもよく、あるいは、画像内の対象物体を囲む矩形の画
素面積であってもよい。あるいは、解像度は、その矩形の縦方向の画素サイズ、あるいは
、その矩形の横方法の画素サイズであってもよい。解像度評価関数を用いることにより、
画像内の対象物体から得た解像度を、画像処理の適性を表す適合度に変換できる。
【００２８】
　注視点角度評価関数記憶手段３５は、対象物体への注視点角度を、画像処理の適性を表
す適合度に変換する評価関数（以下、注視点角度評価関数と記す。）を記憶する。図４は
、対象物体への注視点角度を示す説明図である。図４では、対象物体モデルが人物である
場合を例示している。対象物体への注視点角度とは、カメラ位置と対象物体内の注視点位
置とを結ぶ直線と、地面とがなす角度である。ここで、対象物体内の注視点位置とは、対
象物体の注目すべき位置を表す対象物体内の任意の点である。例えば、対象物体の重心や
、重心軸の中点を注視点位置としてもよい。なお、図４では、カメラが対象物体の方向を
向いている場合を例示しているが、カメラの向きは問わない。すなわち、カメラ位置と対
象物体内の注視点位置とが定まれば、カメラの向きに依らず、注視点角度が定まる。
【００２９】
　図５は、注視点角度評価関数の例を示すグラフである。例えば、画像処理が、対象物体
の位置を推定する処理である場合、対象物体同士の重なりや対象物体と障害物との重なり
が少ない方が好ましい。この場合、図５（ａ）に示すように、注視点角度が９０°に近い
ほど（すなわち、撮影位置が真上に近いほど）、適合度が１に近づき、注視点角度が０°
に近いほど適合度が０に近づくような注視点角度評価関数を定めておけばよい。また、例
えば、画像処理が物体検出および物体認識である場合、注視点角度が特定角度に近いこと
が好ましい。この場合、図５（ｂ）に示すように、注視点角度が特定角度に近づくほど適
合度が高くなる注視点角度評価関数を定めておけばよい。
【００３０】
　各実施形態では、注視点角度評価関数および注視点角度評価関数によって求められる適
合度は、０～１の範囲である場合を例にする。
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【００３１】
　画像処理適性評価手段２１は、カメラパラメータ入力装置１からカメラの状態を表すカ
メラパラメータ（カメラの焦点距離、レンズ歪み係数、画像中心位置等を示す内部パラメ
ータ、およびカメラの位置および姿勢を示す外部パラメータ）を入力される。そして、画
像処理適性評価手段２１は、解像度、注視点角度、画像内における対象領域の見え方とい
う観点から、カメラの状態が画像処理にどの程度適しているかを示す評価指標を算出する
。
【００３２】
　図６は、画像処理適性評価手段２１を示すブロック図である。画像処理適性評価手段２
１は、解像度評価手段２１１と、注視点角度評価手段２１２と、対象領域評価手段２１３
と、総合評価手段２１４とを含む。
【００３３】
　解像度評価手段２１１は、対象領域内の各位置に関して、仮想的に対象物体を配置し、
その状態における画像を生成する。すなわち、解像度評価手段２１１は、対象領域に対象
物体モデルを配置したときの状態を定め、その状態を表す画像を生成する。この画像は、
カメラが実空間内の対象物体を撮影して得られる画像を模擬したものであると言うことが
できる。解像度評価手段２１１は、生成した画像から解像度を取得し、解像度評価関数記
憶手段３４に記憶されている解像度評価関数を用いて、対象領域内の位置毎に適合度を算
出する。対象領域内の位置ｉに関して生成した画像から得られる解像度をｒｉと記す。ま
た、その解像度ｒｉから得られる適合度をＳＲｉと記す。
【００３４】
　上記のように、適合度ＳＲｉを算出するということは、画像処理の適性を評価する上で
重要となる画像内の対象物体の鮮明さを対象物体の解像度で評価していることとなる。そ
して、対象領域内の各位置に関して適合度を算出しているので、解像度評価手段２１１は
、このような評価を対象領域内の各位置に関して行っていることになる。
【００３５】
　解像度評価手段２１１の処理をより詳細に示す。図７は、対象物体モデルの解像度を取
得する例を示す模式図である。解像度評価手段２１１は、対象領域記憶手段３３に記憶さ
れている対象領域内の位置ｉに対して対象物体を仮想的に配置し（換言すれば、対象領域
内の位置ｉに対して対象物体モデルを配置したときの状態を定め）、カメラパラメータを
用いて、その状態における画像を生成する。すなわち、解像度評価手段２１１は、対象領
域内の位置ｉに存在する対象物体をカメラが撮影した場合に得られる画像の模擬画像を生
成する。解像度評価手段２１１は、生成した画像から解像度ｒｉを取得する。そして、解
像度評価手段２１１は、解像度評価関数記憶手段３４に記憶されている解像度評価関数Ｆ
Ｒ（ｒｉ）でその解像度ｒｉを評価し、対象領域内の位置ｉに対応する適合度ＳＲｉを求
める。
【００３６】
　ただし、対象領域内の位置ｉに対して対象物体モデルを配置したときの画像を生成した
ときに、カメラパラメータによっては、図８（ａ）に例示するように、対象物体モデルが
画像内に収まる場合や、図８（ｂ）に例示するように、対象物体モデルの一部が画像外に
出る場合が生じる。対象物体モデルの一部が画像外に出ると画像処理がしにくくなるため
、そのような画像が生成される位置ｉは画像処理にあまり適していないと言える。このよ
うな事項も、解像度評価関数ＦＲ（ｒｉ）による評価に反映させることが好ましい。そこ
で、解像度評価手段２１１は、以下の式（１）の計算によって、適合度ＳＲｉを算出する
ことが好ましい。
【００３７】
　ＳＲｉ＝αＦＲ（ｒｉ）　　　　　式（１）
【００３８】
　αは、生成された画像において対象物体の一部が画像外に出る場合に適合度を低くする
ための係数（以下、ペナルティ係数と記す。）である。対象物体の一部が画像外に出る場
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合、αを１未満の値とし、対象物体が画像内に収まる場合にα＝１とすればよい。例えば
、対象物体が画像内に収まる場合にα＝１とし、それ以外の場合にα＝０としてもよい。
また、例えば、対象物体全体の画素面積に対する画像内に収まっている対象物体の部分の
画素面積の割合をペナルティ係数αとしてもよい。上記のαの値の定め方は例示であり、
対象物体が画像内に収まっていない場合のαの値の定め方は上記の例に限定されない。
【００３９】
　なお、対象物体全体の画素面積に対する画像内に収まっている対象物体の部分の画素面
積の割合は、換言すれば、対象物体のうち画像内に収まっている部分の割合ということが
できる。また、対象物体のうち画像内に収まっている部分の割合が高くなれば、画像から
はみ出した部分の割合が低くなるという相関性がある。従って、解像度評価手段２１１は
、対象物体のうち画像からはみ出した部分の割合に応じて、αを定めることもできる。
【００４０】
　解像度評価手段２１１は、対象物体が画像内に収まるか否かや、画像内に収まっている
対象物体の部分の画素面積の割合に関しては、画像サイズ記憶手段３１に記憶されている
画像サイズを用いて求める。
【００４１】
　また、解像度評価手段２１１が適合度を算出する対象領域内の位置ｉは、離散化された
サンプル点であってもよい。
【００４２】
　注視点角度評価手段２１２は、対象領域内の各位置に関して、仮想的に対象物体を配置
し（換言すれば、対象領域に対象物体モデルを配置したときの状態を定め）、その状態に
おける対象物体モデルの注視点とカメラ位置とを通過する直線から注視点角度を求める。
そして、注視点角度評価手段２１２は、注視点角度評価関数記憶手段３５に記憶されてい
る注視点角度評価関数を用いて、対象領域内の位置毎に適合度を算出する。対象領域内の
位置ｉに関して求めた注視点角度をａｉと記す。また、その注視点角度ａｉから得られる
適合度をＳＡｉと記す。
【００４３】
　上記のように適合度ＳＡｉを算出するということは、画像処理の適性を評価する上で重
要となるカメラの撮影角度による対象物体のアピアランスの違いや、対象物体同士の重な
り具体等を、対象物体への注視点角度で評価していることとなる。そして、対象領域内の
各位置に関して適合度を算出しているので、注視点角度評価手段２１２は、このような評
価を対象領域内の各位置に関して行っていることになる。
【００４４】
　注視点角度評価手段２１２の処理をより詳細に示す。図９は、対象物体モデルの注視点
角度を取得する例を示す模式図である。注視点角度評価手段２１２は、対象領域記憶手段
３３に記憶されている対象領域内の位置ｉに対して対象物体を仮想的に配置する（換言す
れば、対象領域内の位置ｉに対して対象物体モデルを配置したときの状態を定める）。そ
して、注視点角度評価手段２１２は、例えば、位置ｉの対象物体モデルの重心等を注視点
として、カメラ位置と注視点とを通過する直線を、カメラパラメータを用いて算出する。
注視点角度評価手段２１２は、その直線と地面とのなす角度を注視点角度ａｉとして算出
する。そして、注視点角度評価手段２１２は、注視点角度評価関数記憶手段３５に記憶さ
れている注視点角度評価関数ＦＡ（ａｉ）でその注視点角度ａｉを評価し、対象領域内の
位置ｉに対応するＳＡｉを求める。
【００４５】
　ただし、前述のように、対象領域内の位置ｉに対して対象物体モデルを配置したときの
画像を生成したときに、カメラパラメータによっては、対象物体モデルが画像内に収まる
場合（図８（ａ）参照）や、対象物体モデルの一部が画像外に出る場合（図８（ｂ）参照
）が生じる。そして、対象物体モデルの一部が画像外に出る画像が生成される位置ｉは、
画像処理にあまり適していないと言える。このような事項も、注視点角度評価関数ＦＡ（
ａｉ）による評価に反映させることが好ましい。そこで、注視点角度評価手段２１２は、
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以下の式（２）の計算によって、適合度ＳＡｉを算出することが好ましい。
【００４６】
　ＳＡｉ＝αＦＡ（ａｉ）　　　　　式（２）
【００４７】
　αは、式（１）におけるαと同じく、ペナルティ係数である。ペナルティ係数αの値の
定め方の例については、既に説明したとおりであり、ここでは説明を省略する。
【００４８】
　注視点角度評価手段２１２は、対象物体が画像内に収まるか否かや、画像内に収まって
いる対象物体の部分の画素面積の割合に関しては、画像サイズ記憶手段３１に記憶されて
いる画像サイズを用いて求める。
【００４９】
　また、注視点角度評価手段２１２が適合度を算出する対象領域内の位置ｉは、離散化さ
れたサンプル点であってもよい。
【００５０】
　次に、対象領域評価手段２１３は、対象領域と、対象物体がカメラの画像内に完全に映
ることを条件として求めた実空間の領域（対象物体視界領域）とがどの程度正確に重なっ
ているかを評価して、適合度を求める。以下、この適合度をＳＴと記す。
【００５１】
　画像内で対象領域が小さく撮影されること、あるいは、画像からはみ出すように対象領
域が大きく撮影されることは、対象領域内で対象物体を的確に捉える画像処理に適さない
。例えば、画像内で対象領域が小さく撮影されていると対象物体が見えにくくなり、画像
内の対象物体を捉えにくくなる。また、画像からはみ出すように対象領域が大きく撮影さ
れると、対象領域に死角ができ、その結果、画像処理で対象物体を捉えにくくなる。上記
の適合度ＳＴを算出するということは、画像内で対象領域が小さく撮影されること、ある
いは、画像からはみ出すように対象領域が大きく撮影されることは、対象領域内で対象物
体を的確に捉える画像処理に適さないという観点から、画像処理の適性を評価しているこ
とを意味する。
【００５２】
　対象領域評価手段２１３の処理をより詳細に示す。図１０は、対象物体視界領域を定め
る例を示す模式図である。対象領域評価手段２１３は、画像サイズ記憶手段３１に記憶さ
れている画像サイズの画像内の画素位置に対応する実空間内の地面の位置を、カメラパラ
メータを用いて決定する。画素位置に対応する実空間内の地面の位置が無限遠点（または
、それに準じる点）であるならば、対象領域評価手段２１３は、その実空間内の位置が対
象物体視界領域に該当しないと判定する。画素位置に対応する実空間内の位置が無限遠点
でなければ、対象領域評価手段２１３は、その実空間内の位置に、仮想的に対象物体を配
置し（すなわち、その位置に対象物体モデルを配置した状態を定め）、その状態における
画像を生成する。その画像内に対象物体モデルが収まっていれば、対象領域評価手段２１
３は、その実空間の位置を対象物体視界領域に該当する位置として記録する。その画像内
に対象物体モデルが収まらなければ、対象領域評価手段２１３は、その実空間の位置が対
象物体視界領域に該当しないと判定する。対象領域評価手段２１３は、この処理を、例え
ば、画像サイズの画像内の全画素に対して行う。あるいは、対象領域評価手段２１３は、
画像全体を均等に網羅する離散的なサンプル画素毎に、上記の処理を行ってもよい。
【００５３】
　このような処理によって、対象物体視界領域が定まる。従って、対象物体視界領域は、
画像内の画素位置に対応する実空間内の位置であって、対象物体を配置した場合に対象物
体が画像内に完全に収まる位置の集合であるということができる。
【００５４】
　対象領域評価手段２１３は、対象物体視界領域に該当するとして記録された実空間の位
置の集まりを対象物体視界領域とする。そして、対象領域評価手段２１３は、以下の式（
３）の計算によって、対象領域と対象物体視界領域とがどの程度正確に重なっているかを
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表す適合度ＳＴを算出する。なお、図１１に、対象領域と対象物体視界領域との重なりの
一例を示す。
【００５５】
　ＳＴ＝β（Ｖ／Ｔ）＋（１－β）（Ｖ／Ｕ）　　　　　式（３）
【００５６】
　式（３）においてβは重みである。Ｔは対象領域の面積である。Ｕは対象物体視界領域
の面積である。Ｖは、対象領域と対象物体視界領域との重なり領域の面積である。ＳＴは
、０～１の値となる。対象領域と対象物体視界領域とが正確に重なっている度合いが高い
ほど、適合度ＳＴは１に近づき、対象領域と対象物体視界領域とが正確に重なっている度
合いが低いほど適合度ＳＴは０に近づく。適合度ＳＴの値が高いほど、画像処理の適性も
高い。
【００５７】
　総合評価手段２１４は、解像度、注視点角度、画像内における対象領域の見え方の観点
から画像処理の適性を示す各適合度を総合的に評価し、カメラ状態（カメラパラメータ）
が画像処理にどの程度適しているかを示す評価指標Ｃを算出し、その評価指標Ｃを出力す
る。
【００５８】
　総合評価手段２１４の処理を詳細に示す。総合評価手段２１４は、解像度に基づいて算
出された各位置ｉの適合度ＳＲｉを解像度評価手段２１１から取得し、注視点角度に基づ
いて算出された各位置ｉの適合度ＳＡｉを注視点角度評価手段２１２から取得し、画像内
における対象領域の見え方を評価した適合度ＳＴを対象領域評価手段２１３から取得する
。総合評価手段２１４は、取得した各適合度を用いて、以下の式（４）の計算を行うこと
によって評価指標Ｃを算出する。評価指標Ｃが０に近いほど、カメラ状態（カメラパラメ
ータ）が画像処理に適している。
【００５９】
【数１】

【００６０】
　式（４）において、ｎは、対象領域を、対象領域の複数の位置ｉに離散化したときの各
位置の総数である。ｗｉは、対象領域内の位置ｉの重要度を示す重みである。また、Ｗ１

，Ｗ２，Ｗ３は、各種適合度（ＳＲｉ，ＳＡｉ，ＳＴ）の重要度を示す重みである。Ｗ１

，Ｗ２，Ｗ３を同じ重みとするのであれば、Ｗ１，Ｗ２が１の場合、Ｗ３がｎｗｉである
ことが好ましい。
【００６１】
　適合度ＳＲｉが最高値“１”になるときに評価指標Ｃの値が０に近づくこと、および、
対象領域内の位置ｉの重要度を評価したいことから、式（４）の適合度ＳＲｉに関する項
（第１項）では、位置ｉに対する重要度を示す重みｗｉを考慮した１とＳＲｉの差の重み
付き二乗和を計算している。同様に、適合度ＳＡｉが最高値“１”になるときに評価指標
Ｃの値が０に近づくこと、および、対象領域内の位置ｉの重要度を評価したいことから、
式（４）の適合度ＳＡｉに関する項（第２項）でも、位置ｉに対する重要度を示す重みｗ

ｉを考慮した１とＳＡｉの差の重み付き二乗和を計算している。また、適合度ＳＴが最高
値“１” になるときに評価指標Ｃの値が０に近づくこと、および、第１項、第２項に合
わせるという観点から、式（４）の適合度ＳＴに関する項（第３項）でも、１とＳＴの差
の二乗和を計算している。
【００６２】
　式（４）の計算は、自乗和の重み付き線形和の計算である。
【００６３】
　総合評価手段２１４は、算出した評価指標Ｃをそのまま出力してよい。あるいは、総合
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評価手段２１４は、画像処理に適している場合に１を出力し、適していない場合に０を出
力するように、評価指標Ｃをシグモイド関数や式（５）に例示する関数で変換し、変換後
の値を出力してもよい。
【００６４】
【数２】

【００６５】
　式（５）において、γは調整係数であり、γ≧０である。
【００６６】
　また、総合評価手段２１４は、算出した評価指標Ｃを出力するとともに、解像度評価手
段２１１から取得した各位置ｉの適合度ＳＲｉ、注視点角度評価手段２１２から取得した
各位置ｉの適合度ＳＡｉ、対象領域評価手段２１３から取得した適合度ＳＴをそのまま出
力してもよい。
【００６７】
　また、総合評価手段２１４は、対象領域内の位置ｉの適合度ＳＲｉに関しては、位置ｉ
に対応する画像内の画素位置や対象領域内のそのままの位置ｉに、適合度ＳＲｉに応じた
色を表示してもよい。同様に、対象領域内の位置ｉの適合度ＳＡｉに関しても、位置ｉに
対応する画像内の画素位置や対象領域内のそのままの位置ｉに、適合度ＳＡｉに応じた色
を表示してもよい。このように適合度を表示すれば、画像処理の適性を視覚的に表すこと
ができ、また、適合度の空間的な広がりも分かる。ここでは、色で適合度を表示する場合
を例にしたが、色以外の態様で適合度を表示してもよい。
【００６８】
　次に、動作について説明する。
　図１２は、第１の実施形態の処理経過の例を示すフローチャートである。まず、カメラ
パラメータ入力装置１は、カメラの状態を示すカメラパラメータを、画像処理適性評価手
段２１の解像度評価手段２１１、注視点角度評価手段２１２および対象領域評価手段２１
３に供給する（ステップＳ１）。
【００６９】
　解像度評価手段２１１は、対象領域内の各位置に関して、対象領域に対象物体モデルを
配置したときの状態の画像を生成する。そして、解像度評価手段２１１は、位置毎に生成
した画像から解像度を取得し、解像度評価関数記憶手段３４に記憶されている解像度評価
関数を用いて、対象領域内の各位置ｉにおける適合度ＳＲｉを算出する（ステップＳ２）
。
【００７０】
　ステップＳ２をさらに詳細に説明する。図１３は、ステップＳ２の処理経過の例を示す
フローチャートである。解像度評価手段２１１は、対象領域記憶手段３３に記憶されてい
る対象領域を示す情報を参照し、対象領域の中から、未選択の位置ｉを選択する（ステッ
プＳ２０１）。次に、解像度評価手段２１１は、選択した対象領域内の位置ｉに、対象物
体モデルを配置した状態を定める（ステップＳ２０２）。すなわち、解像度評価手段２１
１は、対象物体モデル記憶手段３２に記憶されている対象物体の位置および大きさを表す
データを用いて、対象物体モデルを位置ｉに配置した状態を表現する。続いて、解像度評
価手段２１１は、ステップＳ２０２で定めた状態を表す画像を、カメラパラメータを用い
て生成する（ステップＳ２０３）。
【００７１】
　解像度評価手段２１１は、生成した画像から、対象物体モデルの解像度ｒｉを取得する
（ステップＳ２０４）。また、同時に、解像度評価手段２１１は、画像サイズ記憶手段３
１に記憶されている画像サイズを参照して、生成された画像内に対象物体モデルが収まっ
ているか否かを判定し、対象物体モデルが収まっている場合には、ペナルティ係数αを１
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として決定する。また、画像内に対象物体モデルが収まっていなければ、解像度評価手段
２１１は、αを１未満の値として決定する（ステップＳ２０５）。この場合、例えば、対
象物体のうち画像内に収まっている部分の割合、あるいは、画像からはみ出した部分の割
合を計算し、その割合に基づいて、αの値を決定してもよい。前述のように、対象物体モ
デルが画像内に収まっていない場合のαの定め方は特に限定されない。ただし、αは、０
～１の範囲の値であるものとする。
【００７２】
　ステップＳ２０４，Ｓ２０５の後、解像度評価手段２１１は、決定したペナルティ係数
αと解像度評価関数ＦＲ（ｒｉ）とを用いて式（１）の計算を行うことによって、解像度
ｒｉを評価し、選択した位置ｉに対応する適合度ＳＲｉを算出する（ステップＳ２０６）
。
【００７３】
　次に、解像度評価手段２１１は、対象領域内の全ての位置ｉについて適合度ＳＲｉを算
出したか否かを判定する（ステップＳ２０７）。対象領域内の全ての位置ｉについて適合
度ＳＲｉの算出が完了していなければ（ステップＳ２０７のＮｏ）、解像度評価手段２１
１は、ステップＳ２０１以降の処理を繰り返す。対象領域内の全ての位置ｉについて適合
度ＳＲｉの算出が完了していれば（ステップＳ２０７のＹｅｓ）、ステップＳ２の処理を
終了する。
【００７４】
　なお、対象領域内の全ての位置に関してではなく、対象領域内の離散化されたサンプル
点となる各位置に関して適合度を算出することとしてもよい。この点は、後述のステップ
Ｓ３においても同様である。
【００７５】
　ステップＳ２の後、注視点角度評価手段２１２は、対象領域内の各位置に関して、対象
領域に対象物体モデルを配置したときの注視点角度を算出し、注視点角度評価関数記憶手
段３５に記憶されている注視点角度評価関数を用いて、対象領域内の各位置ｉにおける適
合度ＳＡｉを算出する（ステップＳ３）。
【００７６】
　ステップＳ３をさらに詳細に説明する。図１４は、ステップＳ３の処理経過の例を示す
フローチャートである。注視点角度評価手段２１２は、対象領域記憶手段３３に記憶され
ている対象領域を示す情報を参照し、対象領域の中から、未選択の位置ｉを選択する（ス
テップＳ３０１）。次に、注視点角度評価手段２１２は、選択した対象領域内の位置ｉに
、対象物体モデルを配置した状態を定める（ステップＳ３０２）。すなわち、注視点角度
評価手段２１２は、対象物体モデル記憶手段３２に記憶されている対象物体の位置および
大きさを表すデータを用いて、対象物体モデルを位置ｉに配置した状態を表現する。
【００７７】
　そして、注視点角度評価手段２１２は、ステップＳ３０２で定めた状態において、例え
ば、対象物体モデルの重心等を注視点とし、カメラパラメータによって規定されるカメラ
位置と、その注視点とを通過する直線を算出する（ステップＳ３０３）。そして、注視点
角度評価手段２１２は、その直線と地面とがなす角度を注視点角度ａｉとして算出する（
ステップＳ３０４）。
【００７８】
　また、注視点角度評価手段２１２は、ステップＳ３０２，Ｓ３０３と並行して、ステッ
プＳ３０２で定めた状態を表す画像を、カメラパラメータを用いて生成する（ステップＳ
３０５）。そして、注視点角度評価手段２１２は、画像サイズ記憶手段３１に記憶されて
いる画像サイズを参照して、生成された画像内に対象物体モデルが収まっているか否かを
判定し、対象物体モデルが収まっている場合には、ペナルティ係数αを１として決定する
。また、画像内に対象物体モデルが収まっていなければ、注視点角度評価手段２１２は、
αを１未満の値として決定する（ステップＳ３０６）。ステップＳ３０６は、解像度評価
手段２１１が行うステップＳ２０５の処理と同様である。前述のように、αは、０～１の
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範囲の値である。
【００７９】
　ステップＳ３０４，Ｓ３０６の後、注視点角度評価手段２１２は、決定したペナルティ
係数αと注視点角度評価関数ＦＡ（ａｉ）とを用いて式（２）の計算を行うことによって
、注視点角度ａｉを評価し、選択した位置ｉに対応する適合度ＳＡｉを算出する（ステッ
プＳ３０７）。
【００８０】
　次に、注視点角度評価手段２１２は、対象領域内の全ての位置ｉについて適合度ＳＡｉ

を算出したか否かを判定する（ステップＳ３０８）。対象領域内の全ての位置ｉについて
適合度ＳＡｉの算出が完了していなければ（ステップＳ３０８のＮｏ）、注視点角度評価
手段２１２は、ステップＳ３０１以降の処理を繰り返す。対象領域内の全ての位置ｉにつ
いて適合度ＳＡｉの算出が完了していれば（ステップＳ３０８のＹｅｓ）、ステップＳ３
の処理を終了する。
【００８１】
　ステップＳ３の後、対象領域評価手段２１３は、対象領域と対象物体視界領域とがどの
程度正確に重なるかを示す適合度ＳＴを算出する（ステップＳ４）。
【００８２】
　ステップＳ４をさらに詳細に説明する。図１５は、ステップＳ４の処理経過の例を示す
フローチャートである。対象領域評価手段２１３は、画像サイズ記憶手段３１に記憶され
た画像サイズで規定される大きさの画像の画素位置のうち、未選択の画素位置を選択する
（ステップＳ４０１）。そして、対象領域評価手段２１３は、カメラパラメータを用いて
、選択した画素位置に対応する実空間内の地面の位置を決定する（ステップＳ４０２）。
対象領域評価手段２１３は、ステップＳ４０２で決定した実空間の位置が無限遠点（また
は無限遠点に準じる点）であるか否かを判定する（ステップＳ４０３）。ステップＳ４０
２で決定した実空間の位置が無限遠点（または無限遠点に準じる点）である場合（ステッ
プＳ４０３のＹｅｓ）、ステップＳ４０１以降の処理を繰り返す。
【００８３】
　ステップＳ４０２で決定した実空間の位置が無限遠点（または無限遠点に準じる点）で
ない場合（ステップＳ４０３のＮｏ）、対象領域評価手段２１３は、その実空間の位置に
、対象物体モデルを配置した状態を定める（ステップＳ４０４）。すなわち、対象領域評
価手段２１３は、対象物体モデル記憶手段３２に記憶されている対象物体の位置および大
きさを表すデータを用いて、その位置に対象物体モデルを配置した状態を表現する。続い
て、対象領域評価手段２１３は、ステップＳ４０４で定めた状態を表す画像を、カメラパ
ラメータを用いて生成する（ステップＳ４０５）。
【００８４】
　そして、対象領域評価手段２１３は、画像サイズ記憶手段３１に記憶されている画像サ
イズを参照して、生成された画像内に対象物体モデルが収まっているか否かを判定する（
ステップＳ４０６）。画像内に対象物体モデルが収まっていなければ（ステップＳ４０６
におけるＮｏ）、ステップＳ４０１以降の処理を繰り返す。
【００８５】
　ステップＳ４０３，Ｓ４０６の判定の結果、ステップＳ４０１以降の処理を繰り返すこ
とになった場合（ステップＳ４０３のＹｅｓ、または、ステップＳ４０６のＮｏ）、直近
のステップＳ４０２で決定した実空間の位置に関して、対象物体視界領域に該当しないと
判定していることになる。
【００８６】
　ステップＳ４０６において画像内に対象物体モデルが収まっている場合（ステップＳ４
０６のＹｅｓ）、対象領域評価手段２１３は、直近のステップＳ４０２で決定した実空間
の位置を、対象物体視界領域として記録する（ステップＳ４０７）。
【００８７】
　次に、対象領域評価手段２１３は、画像内の全ての画素位置が選択済みであるか否かを
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判定する（ステップＳ４０８）。画像内に未選択の画素位置が残っている場合（ステップ
Ｓ４０８のＮｏ）、対象領域評価手段２１３は、ステップＳ４０１以降の処理を繰り返す
。
【００８８】
　画像内の全ての画素位置が選択済みである場合（ステップＳ４０８のＹｅｓ）、対象領
域評価手段２１３は、対象物体視界領域として記録された実空間の位置について、それら
の集まりを表す領域を求め、その領域を対象物体視界領域とする（ステップＳ４０９）。
【００８９】
　次に、対象領域評価手段２１３は、対象領域記憶手段３３に記憶された対象領域を参照
し、対象領域と対象物体視界領域との重なり領域の面積Ｖを求める。そして、対象領域評
価手段２１３は、対象領域記憶手段３３に記憶された対象領域の面積Ｔ、対象物体視界領
域の面積Ｕ、および重なり領域の面積Ｖを用いて式（３）の計算を行うことによって、適
合度ＳＴを算出し（ステップＳ４１０）、ステップＳ４の処理を終了する。
【００９０】
　ステップＳ４の後、総合評価手段２１４は、解像度に基づいて算出された各位置ｉの適
合度ＳＲｉを解像度評価手段２１１から取得し、注視点角度に基づいて算出された各位置
ｉの適合度ＳＡｉを注視点角度評価手段２１２から取得し、画像内における対象領域の見
え方を評価した適合度ＳＴを対象領域評価手段２１３から取得する。そして、総合評価手
段２１４は、それらの適合度を用いて、カメラパラメータが画像処理にどの程度適してい
るかを表す評価指標Ｃを算出し、出力する（ステップＳ５）。具体的には、総合評価手段
２１４は、対象領域内の各位置に対してそれぞれ算出された適合度ＳＲｉ，ＳＡｉ、およ
び適合度ＳＴを用いて、式（４）の計算を行うことによって、評価指標Ｃを算出する。
【００９１】
　なお、図１２に示すフローチャートにおいて、ステップＳ２，Ｓ３，Ｓ４の実行順序は
任意の順序でよい。
【００９２】
　第１の実施形態のカメラ位置姿勢評価装置は、対象領域内の各位置に対象物体を配置し
た場合における画像内での対象物体の鮮明さを示す解像度と、対象領域内の各位置におけ
る、カメラの撮影角度による対象物体のアピアランスの違いや対象物体同士の重なり具体
等を示す注視点角度と、画像内における対象領域の見え方の違いを示す対象領域と対象物
体視界領域との重なり具合とを用いて、カメラパラメータに対して、画像処理の適性を総
合的に評価し、評価指標Ｃとして出力する。従って、想定した対象領域および対象物体に
対して画像処理を行う場合、評価しようとしているカメラパラメータがどの程度適してい
るかを評価指標の形で提供することができる。
【００９３】
　また、前述のように、総合評価手段２１４は、対象領域内の位置ｉの適合度ＳＲｉに関
しては、位置ｉに対応する画像内の画素位置や対象領域内のそのままの位置ｉに、適合度
ＳＲｉに応じた色等を表示してもよい。同様に、総合評価手段２１４は、対象領域内の位
置ｉの適合度ＳＡｉに関しても、位置ｉに対応する画像内の画素位置や対象領域内のその
ままの位置ｉに、適合度ＳＡｉに応じた色を表示してもよい。このような表示を出力する
ことによって、画像処理の適性を視覚的に表すことができる。
【００９４】
　また、画像処理適性評価手段２１は、解像度評価手段２１１と注視点角度評価手段２１
２のうち、一方のみを備え、他方については備えていない構成であってもよい。例えば、
画像処理適性評価手段２１が解像度評価手段２１１を備えていない場合、ステップＳ２を
実行しなくてよい。そして、総合評価手段２１４は、式（４）の第２項および第３項の和
として評価指標Ｃを算出すればよい。また、例えば、画像処理適性評価手段２１が注視点
角度評価手段２１２を備えていない場合、ステップＳ３を実行しなくてよい。そして、総
合評価手段２１４は、式（４）の第１項および第３項の和として評価指標Ｃを算出すれば
よい。この場合であっても、カメラパラメータが、画像処理にどの程度適しているかを評
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価することができる。
【００９５】
実施形態２．
　図１６は、本発明の第２の実施形態のカメラ位置姿勢評価装置の構成例を示すブロック
図である。第１の実施形態と同様の要素についは、図１と同一の符号を付し、詳細な説明
を省略する。第２の実施形態では、データ処理装置１００は、画像処理適性評価手段２１
に加え、カメラパラメータ切替手段２２と、カメラパラメータ最適化手段２３とを備える
。
【００９６】
　カメラパラメータ切替手段２２は、カメラパラメータ入力装置１またはカメラパラメー
タ最適化手段２３から供給されるカメラパラメータを画像処理適性評価手段２１に供給す
る。具体的には、初期時には、カメラパラメータ切替手段２２は、カメラパラメータ入力
装置１から供給されるカメラパラメータを画像処理適性評価手段２１に供給する。そして
、その後には、カメラパラメータ切替手段２２は、カメラパラメータ最適化手段２３から
供給されるカメラパラメータを画像処理適性評価手段２１に供給する。すなわち、カメラ
パラメータ切替手段２２は、初期時の後、カメラパラメータの供給元をカメラパラメータ
入力装置１からカメラパラメータ最適化手段２３に切り替える。
【００９７】
　カメラパラメータ最適化手段２３は、画像処理適性評価手段２１が出力する評価指標Ｃ
を用いて、評価指標が小さくなるように（すなわち、画像処理により適した状態になるよ
うに）、カメラパラメータを更新する。そして、カメラパラメータ最適化手段２３は、そ
の更新後のカメラパラメータをカメラパラメータ切替手段２２に供給する。カメラパラメ
ータ最適化手段２３は、評価指標Ｃが算出される毎にカメラパラメータを更新することに
よって、カメラパラメータを最適化する。
【００９８】
　カメラパラメータ最適化手段２３は、例えば、以下の式（６）の計算を行うことによっ
て、更新後のカメラパラメータを算出すればよい。最適化手法として、最急降下法等の公
知の手法を用いてもよい。
【００９９】
【数３】

【０１００】
　ｎ，ｗｉ，Ｗ１，Ｗ２，Ｗ３に関しては、式（４）と同様である。θは、カメラパラメ
ータを示す。式（６）の左辺の、ハット記号“^”とともに示したθは、更新後のカメラ
パラメータである。また、適合度ＳＲｉ，ＳＡｉ，ＳＴは、それぞれカメラパラメータθ
の変化に伴い変化する値であるので、式（６）では、これらの適合度をそれぞれθの関数
として示している。
【０１０１】
　なお、カメラパラメータの最適化において、例えば、カメラパラメータの一部を固定値
にしたり、カメラパラメータのとり得る値の範囲を限定したりする等の制約を設けてもよ
い。例えば、カメラの設置位置が決定されている場合、カメラパラメータ最適化手段２３
は、カメラパラメータを更新するときに、カメラの位置を示す外部パラメータである並進
行列Ｔを固定とし、カメラの方向を示す外部パラメータである回転行列Ｒとカメラの特性
を示す内部パラメータを変動させてもよい。
【０１０２】
　図１７は、第２の実施形態の処理経過の例を示すフローチャートである。最初に、カメ
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ラパラメータ入力装置１がカメラパラメータをカメラパラメータ切替手段２２に供給する
（ステップＳ１）。
【０１０３】
　そして、カメラパラメータ切替手段２２は、カメラパラメータ入力装置１またはカメラ
パラメータ最適化手段２３から供給されたカメラパラメータを、画像処理適性評価手段２
１（具体的には、解像度評価手段２１１、注視点角度評価手段２１２および対象領域評価
手段２１３）に供給する（ステップＳ６）。
【０１０４】
　ここで、ステップＳ１の後、最初のステップＳ６では、カメラパラメータ切替手段２２
は、カメラパラメータ入力装置１から供給されたカメラパラメータを画像処理適性評価手
段２１に供給する。
【０１０５】
　また、２回目以降のステップＳ６を実行する場合（換言すれば、後述のステップＳ８の
後にステップＳ６を実行する場合）、カメラパラメータ切替手段２２は、ステップＳ８で
カメラパラメータ最適化手段２３から供給されたカメラパラメータを画像処理適性評価手
段２１に供給する。
【０１０６】
　ステップＳ６の後、画像処理適性評価手段２１はステップＳ２～Ｓ５の処理を実行する
。ステップＳ２～Ｓ５の処理は、第１の実施形態におけるステップＳ２～Ｓ５の処理（図
１２参照）と同様であり、説明を省略する。
【０１０７】
　ステップＳ５の後、カメラパラメータ最適化手段２３は、ステップＳ５で総合評価手段
２１４（図６参照）が出力する評価指標Ｃが最小値になったか否かを判定する（ステップ
Ｓ７）。評価指標Ｃが最小値になっていなければ（ステップＳ７のＮｏ）、ステップＳ８
に移行する。また、評価指標Ｃが最小値であれば（ステップＳ７のＹｅｓ）、カメラパラ
メータ最適化手段２３は直前のステップＳ８で更新されたカメラパラメータθを、画像処
理に最適なカメラパラメータとして出力する。
【０１０８】
　また、カメラパラメータ最適化手段２３は、ステップＳ７において、評価指標Ｃが収束
したか否かを判定してもよい。この場合、評価指標Ｃが収束していなければ（ステップＳ
７のＮｏ）、ステップＳ８に移行する。評価指標Ｃが収束していれば（ステップＳ７のＹ
ｅｓ）、カメラパラメータ最適化手段２３は直前のステップＳ８で更新されたカメラパラ
メータθを、画像処理に最適なカメラパラメータとして出力する。
【０１０９】
　ステップＳ７の判定方法は、特に限定されない。例えば、評価指標Ｃが収束しているか
否かを判定する場合、評価指標Ｃと前回の評価指標Ｃの値の差分が予め定められた閾値以
下になっていれば、評価指標Ｃが収束したと判定し、その差分が閾値を越えていれば、評
価指標Ｃは収束していないと判定することもできる。
【０１１０】
　ステップＳ８において、カメラパラメータ最適化手段２３は、式（６）の計算によって
、更新後のカメラパラメータを算出する（ステップＳ８）。具体的には、カメラパラメー
タ最適化手段２３は、ステップＳ２で得られた位置毎の適合度ＳＲｉと、ステップＳ３で
得られた位置毎の適合度ＳＡｉと、ステップＳ４で得られた適合度ＳＴとを、それぞれ、
式（６）のＳＲｉ（θ），ＳＡｉ（θ），ＳＴ（θ）に代入し、式（６）の計算を行うこ
とで更新後のパラメータを算出すればよい。カメラパラメータ最適化手段２３は、更新し
たカメラパラメータをカメラパラメータ切替手段２２に供給する。
【０１１１】
　以降、データ処理装置１００は、ステップＳ６以降の処理を繰り返す。２回目以降のス
テップＳ６の実行時には、カメラパラメータ切替手段２２は、カメラパラメータ最適化手
段２３が直前のステップＳ８で更新したカメラパラメータを画像処理特性評価手段２１に
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供給する。
【０１１２】
　このように、ステップＳ６，Ｓ２，Ｓ３，Ｓ４，Ｓ５，Ｓ７，Ｓ８の処理を繰り返し、
ステップＳ７で、評価指標Ｃが最小値になった（あるいは、評価指標Ｃが収束した）と判
定したときにカメラパラメータ最適化手段２３が出力するカメラパラメータが、画像処理
に最適なカメラパラメータである。
【０１１３】
　第２の実施形態においても、第１の実施形態と同様に、画像処理の適性を総合的に評価
し、評価指標Ｃを算出する。そして、カメラパラメータ最適化手段２３が、評価指標が小
さくなるようにカメラパラメータを更新し、評価指標Ｃを算出する処理を繰り返す。従っ
て、本実施形態によれば、想定した対象領域および対象物体に関して、画像処理に最も適
しているカメラパラメータ（カメラの状態）を求めることができる。また、画像処理に最
も適しているカメラパラメータをデータ処理装置１００の処理によって自動的に算出する
ことができるため、ユーザがカメラの位置や姿勢を試行錯誤して調整する必要がない。
【０１１４】
実施形態３．
　図１８は、本発明の第３の実施形態のカメラ位置姿勢評価装置の構成例を示すブロック
図である。第１の実施形態および第２の実施形態と同様の要素については、図１、図１６
と同一の符号を付し、詳細な説明を省略する。
【０１１５】
　第３の実施形態における記憶装置１０２は、画像サイズ記憶手段３１と、対象物体モデ
ル記憶手段３２と、対象領域記憶手段３３と、解像度評価関数記憶手段３４と、注視点角
度評価関数記憶手段３５と、障害物記憶手段３６とを備える。
【０１１６】
　障害物記憶手段３６は、対象領域に存在する障害物の位置、形状、大きさを記憶する。
【０１１７】
　また、第３の実施形態におけるデータ処理装置１０１は、画像処理特性評価手段２４を
備える。図１９は、画像処理特性評価手段２４を示すブロック図である。画像処理特性評
価手段２４は、解像度評価手段２１５と、注視点角度評価手段２１６と、対象領域評価手
段２１７と、総合評価手段２１４とを備える。総合評価手段２１４は、第１の実施形態に
おける総合評価手段２１４と同様である。
【０１１８】
　解像度評価手段２１５は、第１の実施形態における解像度評価手段２１１（図６参照）
とは、ペナルティ係数の決定方法が異なる。解像度評価手段２１５は、対象領域内に対象
物体モデルを配置した状態の画像を作成するときに、障害物記憶手段３６が記憶している
情報も参照して、対象領域内の位置ｉに対象物体モデルが配置され、障害物記憶手段３６
が記憶する位置に、障害物記憶手段３６が記憶している形状・大きさの障害物が配置され
た状態の画像を生成する。そして、解像度評価手段２１５は、対象物体モデルの一部が画
像外に出る場合、または、画像内で対象物体モデルが障害物に隠される場合に、αを１未
満の値とする。また、解像度評価手段２１５は、対象物体モデルが画像内に収まり、かつ
、画像内で対象物体モデルが障害物に隠されない場合に、α＝１とする。画像内において
、対象物体モデルが障害物に隠されるか否かや、対象物体モデルが障害物にどれくらい隠
されるかに関する判定は、カメラパラメータ、および、障害物記憶手段３６が記憶してい
る障害物の位置、形状、大きさの情報に基づいて行うことができる。
【０１１９】
　ペナルティ係数αの決定の例を挙げる。例えば、解像度評価手段２１５は、対象物体モ
デルが画像内に収まり、かつ、画像内で対象物体モデルが障害物に隠されない場合に、α
＝１とし、それ以外の場合にα＝０としてもよい。また、例えば、解像度評価手段２１５
は、画像からはみ出しておらず、かつ、障害物に隠されていない対象物体モデルの部分の
画素面積（Ｐとする。）を求め、対象物体全体の画素面積に対する画素面積Ｐの割合をペ
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ナルティ係数αとしてもよい。この割合は、対象物体のうち、画像内に収まっていて、か
つ、障害物で隠されてない部分の割合と言うことができる。上記のαの値の定め方は例示
であり、対象物体が画像内に収まっていない場合、または、対象物体が障害物に隠されて
いない場合のαの値の定め方は上記の例に限定されない。
【０１２０】
　解像度評価手段２１５の他の処理は、第１の実施形態における解像度評価手段２１１の
処理と同様である。
【０１２１】
　注視点角度評価手段２１６は、第１の実施形態における解像度評価手段２１２（図６参
照）とは、ペナルティ係数の決定方法が異なる。注視点角度評価手段２１６は、対象領域
内に対象物体モデルを配置した状態の画像を作成するときに、障害物記憶手段３６が記憶
している情報も参照して、対象領域内の位置ｉに対象物体モデルが配置され、障害物記憶
手段３６が記憶する位置に、障害物記憶手段３６が記憶している形状・大きさの障害物が
配置された状態の画像を生成する。そして、注視点角度評価手段２１６は、本実施形態に
おける解像度評価手段２１５と同様にペナルティ係数を決定する。
【０１２２】
　注視点角度評価手段２１６の他の処理は、第１の実施形態における注視点角度評価手段
２１２の処理と同様である。
【０１２３】
　対象領域評価手段２１７は、第１の実施形態における対象領域評価手段２１３と同様に
、画像内の画素位置に対応する実空間内の地面の位置を決定する。そして、対象領域評価
手段２１７は、その位置に対象物体モデルを配置した状態の画像を作成するときに、障害
物記憶手段３６が記憶している情報も参照して、その位置に対象物体モデルが配置され、
障害物記憶手段３６が記憶する位置に、障害物記憶手段３６が記憶している形状・大きさ
の障害物が配置された状態の画像を生成する。そして、対象領域評価手段２１７は、その
画像において、対象物体モデルが画像内に収まっていて、かつ、障害物に隠されていない
場合に、その実空間の位置を対象物体視界領域に該当する位置として記録する。そうでな
い場合には、対象領域評価手段２１７は、その実空間の位置が象物体視界領域に該当しな
いと判定する。
【０１２４】
　対象領域評価手段２１７の他の処理は、第１の実施形態における対象領域評価手段２１
３の処理と同様である。
【０１２５】
　図２０は、画像内で対象物体モデルが障害物に隠される場合および隠されない場合の例
を示す説明図である。図２０（ａ）に示すように、画像内で対象物体モデルの一部分でも
障害物に隠される場合には、対象物体モデルが障害物に隠される状態に該当する。また、
図２０（ｂ）に示すように、対象物体モデルのうち障害物に隠される部分が全くなければ
、対象物体モデルが障害物に隠されていない状態に該当する。
【０１２６】
　第３の実施形態の処理経過は、図１２に示すフローチャートと同様である。ただし、ス
テップＳ２，Ｓ３，Ｓ４の処理の一部が第１の実施形態と異なるので、異なる点を中心に
、図１３ないし図１５のフローチャートを参照して、本実施形態の処理経過について説明
する。既に説明した処理と同様の処理については説明を省略する。
【０１２７】
　図１３に示すステップＳ２０２では、解像度評価手段２１５は、選択した対象領域内の
位置ｉに、対象物体モデルを配置し、さらに、障害物記憶手段３６が記憶する位置に、障
害物記憶手段３６が記憶している形状・大きさの障害物を配置した状態を定める。続いて
、解像度評価手段２１５は、その状態を表す画像を、カメラパラメータを用いて生成する
（ステップＳ２０３）。
【０１２８】
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　次のステップＳ２０５では、解像度評価手段２１５は、画像内において、対象物体モデ
ルの一部が画像外に出るか否か、および、対象物体モデルが障害物に隠されるか否かを評
価する。対象物体モデルの一部が画像外に出る場合、または、画像内で対象物体モデルが
障害物に隠される場合に、αを１未満の値とする。また、解像度評価手段２１５は、対象
物体モデルが画像内に収まり、かつ、画像内で対象物体モデルが障害物に隠されない場合
に、α＝１とする。
【０１２９】
　この場合、解像度評価手段２１５は、例えば、対象物体のうち、画像内に収まっていて
、かつ、障害物で隠されてない部分の割合を計算し、その計算結果に基づいて、αの値を
決定してもよい。ただし、第１の実施形態と同様に、αは、０～１の範囲の値である。
【０１３０】
　ステップＳ２におけるその他の処理は、第１の実施形態におけるステップＳ２の処理と
同様である。
【０１３１】
　また、第３の実施形態で注視点角度評価手段２１６が実行するステップＳ３０２，Ｓ３
０５，Ｓ３０６（図１４参照）は、上記の解像度評価手段２１５が実行するステップＳ２
０２，Ｓ２０３，Ｓ２０５と同様である。また、ステップＳ３におけるその他の処理は、
第１の実施形態におけるステップＳ３の処理と同様である。
【０１３２】
　また、第３の実施形態で対象領域評価手段２１７が実行するステップＳ４０４，Ｓ４０
５（図１５参照）は、上記の解像度評価手段２１５が実行するステップＳ２０２，Ｓ２０
３と同様である。そして、対象領域評価手段２１７は、ステップＳ４０６で、対象物体モ
デルが画像内に収まっていて、かつ、画像内で対象物体モデルが障害物に隠されていない
状態になっているか否かを判定する。対象物体モデルが画像内に収まっていて、かつ、画
像内で対象物体モデルが障害物に隠されていないならば（ステップＳ４０６のＹｅｓ）、
ステップＳ４０７に移行する。それ以外の場合（ステップＳ４０６のＮｏ）には、ステッ
プＳ４０１以降の処理を繰り返す。また、ステップＳ４におけるその他の処理は、第１の
実施形態におけるステップＳ４の処理と同様である。
【０１３３】
　本実施形態では、解像度、注視点角度、および対象領域と対象物体視界領域との重なり
具合を用いて、カメラパラメータに対して、画像処理の適性を総合的に評価する際、障害
物で対象物体が隠されることによる画像処理の適性の低下を考慮している。従って、想定
した対象領域、対象物体および障害物に対して画像処理を行う場合、評価しようとしてい
るカメラパラメータがどの程度適しているかを評価指標の形で提供することができる。
【０１３４】
　なお、第３の実施形態に第２の実施形態を適用してもよい。
【０１３５】
実施形態４．
　第４の実施形態では、データ処理装置は、注視点角度評価手段、対象領域評価手段およ
び総合評価手段を備えない。そして、第４の実施形態では、データ処理装置は、解像度評
価手段を備えていればよい。また、第４の実施形態では、解像度評価手段への入力データ
が、第１の実施形態と異なる。第４の実施形態における解像度評価手段を符号“２１８”
で表す。
【０１３６】
　図２１は、第４の実施形態における解像度評価手段２１８への入力データを示す説明図
である。第４の実施形態における解像度評価手段２１８には、カメラパラメータは入力さ
れない。解像度評価手段２１８には、カメラパラメータの代わりに、実際にカメラが対象
領域内の対象物体を撮影して得られた画像から求めた対象物体の解像度と、対象物体全体
が画像内に収まっているか否かを示す情報が入力される。対象物体全体が画像内に収まっ
ていない場合には、対象物体全体のうち画像内に収まっている部分の割合、あるいは、画
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像からはみ出している部分の割合が入力されてもよい。本例では、対象物体が画像内に収
まっていない場合には、対象物体全体のうち画像内に収まっている部分の割合が入力され
る場合を例にして説明する。
【０１３７】
　対象領域内では対象物体の配置位置を変化させ、カメラは、対象物体の配置位置毎に、
定められた位置・姿勢等の設定条件のもとで、対象領域内の対象物体を撮影する。そして
、対象物体の配置位置毎に得られた各画像からそれぞれ、対象物体の解像度と、対象物体
が画像内に収まっているか否かを示す情報を抽出し、解像度評価手段２１８への入力デー
タとすればよい。
【０１３８】
　第１の実施形態では、対象領域に対象物体モデルを配置したときの状態を定め、その状
態を表す画像を生成し、その画像から解像度等を取得していた。これに対し、本実施形態
では、実際にカメラの撮影によって得られた画像から、解像度や、対象物体全体が画像内
に収まっているか否かを示す情報等を、例えば、管理者が人手で取得しておき、それらの
情報を入力データとする。従って、第４の実施形態では、画像サイズ記憶手段３１、対象
物体モデル記憶手段３２、対象領域記憶手段３３は設けられていなくてよい。さらに、注
視点角度評価関数記憶手段３５も設けられていなくてよい。ただし、解像度評価関数記憶
手段３４は、記憶装置３（図２１において図示略）に設けられる。
【０１３９】
　以下、本実施形態の処理経過の例について説明する。解像度評価手段２１８に、実際に
カメラが対象領域内の対象物体を撮影して得られた画像から求めた対象物体の解像度と、
対象物体全体が画像内に収まっているか否かを示す情報が、対象物体の配置位置毎に入力
される。また、対象物体全体が画像内に収まっていない場合には、対象物体全体のうち画
像内に収まっている部分の割合も解像度評価手段２１８に入力される。これらの入力デー
タが入力された後の解像度評価手段２１８の動作を、図２２を参照して説明する。
【０１４０】
　図２２は、第４の実施形態における解像度評価手段２１８の動作の例を示すフローチャ
ートである。解像度評価手段２１８は、対象領域のうち対象物体が配置され画像が撮影さ
れた位置ｉを選択する（ステップＳ２０１）。
【０１４１】
　次に、解像度評価手段２１８は、選択した位置ｉに対応して入力された情報を取得する
（ステップＳ２０８）。すなわち、解像度評価手段２１８は、位置ｉに対応する、解像度
、対象物体全体が画像内に収まっているか否かを示す情報を取得する。解像度評価手段２
１８は、対象物体全体が画像内に収まっていない場合には、対象物体全体のうち画像内に
収まっている部分の割合も取得する。
【０１４２】
　そして、解像度評価手段２１８は、対象物体全体が画像内に収まっているか否か、対象
物体全体のうち画像内に収まっている部分の割合に基づいて、ペナルティ係数αを決定す
る（ステップＳ２０９）。対象物体全体が画像内に収まっている場合、解像度評価手段２
１８は、α＝１と決定する。そうでない場合、解像度評価手段２１８は、αを１未満の値
として決定する。この場合、解像度評価手段２１８は、対象物体全体のうち画像内に収ま
っている部分の割合に応じて、αの値を決定してもよい。対象物体が画像内に収まってい
ない場合のαの定め方は特に限定されず、対象物体のうち画像からはみ出している部分の
割合に応じてαを定めてもよい。ただし、αは、０～１の範囲の値である。
【０１４３】
　ステップＳ２０８，Ｓ２０９の後、解像度評価手段２１８は、決定したペナルティ係数
αと解像度評価関数ＦＲ（ｒｉ）とを用いて式（１）の計算を行うことによって、選択し
た位置ｉに対応する適合度ＳＲｉを算出する（ステップＳ２０６）。本実施形態では、解
像度評価手段２１８は、ステップＳ２０８で取得した解像度を式（１）に代入する。
【０１４４】
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　そして、解像度評価手段２１８は、対象領域のうち対象物体が配置され画像が撮影され
た全ての位置について適合度ＳＲｉを算出したか否かを判定する（ステップＳ２１０）。
各位置ｉについて適合度ＳＲｉの算出が完了していなければ（ステップＳ２１０のＮｏ）
、解像度評価手段２１８は、ステップＳ２０１以降の処理を繰り返す。各位置ｉについて
適合度ＳＲｉの算出が完了していれば（ステップＳ２１０のＹｅｓ）、解像度評価手段２
１８は、各位置ｉについて算出した適合度ＳＲｉをそれぞれ出力し、処理を終了する。各
位置ｉにおける適合度ＳＲｉも、解像度に関する画像処理適性の評価に利用することがで
きる。
【０１４５】
　本実施形態では、解像度に関する画像処理適性の評価を、実際に対象物体を撮影して得
られた画像に基づいて行うことができる。
【０１４６】
　実施形態５．
　図２３は、本発明の第５の実施形態のカメラ位置姿勢評価装置の構成例を示すブロック
図である。本実施形態のカメラ位置姿勢評価装置は、カメラパラメータ入力装置１と、カ
メラ位置姿勢推定手段３０１と、評価指標統合手段３０４と、対象領域分割手段３０５と
を備える。
【０１４７】
　カメラパラメータ入力装置１は、第２の実施形態におけるカメラパラメータ入力装置１
と同様である。
【０１４８】
　また、図２３では、第２の実施形態におけるカメラパラメータ切替手段２２、画像処理
適性評価手段２１、カメラパラメータ最適化手段２３、および記憶装置３を合わせて、カ
メラ位置姿勢推定手段３０１として図示している。すなわち、カメラ位置姿勢推定手段３
０１は、第２の実施形態におけるカメラパラメータ切替手段２２、画像処理適性評価手段
２１、カメラパラメータ最適化手段２３、および記憶装置３を合わせたものに相当し、こ
れらの各手段２１～２３および記憶装置３を含んでいる。そして、カメラ位置姿勢推定手
段３０１は、第２の実施形態のデータ処理装置１００と同様の処理を行う。
【０１４９】
　本実施形態では、カメラ位置姿勢推定手段３０１が第２の実施形態と同様の処理を行っ
て最適化したカメラパラメータに関する評価指標Ｃが閾値以下でない場合、対象領域分割
手段３０５が、対象領域を分割する。そして、分割された対象領域には、それぞれ１つず
つカメラを配置するものと仮定し、カメラパラメータ入力装置１は、分割後の対象領域毎
に、カメラパラメータをカメラ位置姿勢推定手段３０１に供給する。
【０１５０】
　カメラ位置姿勢推定手段３０１は、対象領域毎に、入力されたカメラパラメータに基づ
いて、最適化したカメラパラメータを算出するとともに、そのカメラパラメータに関する
評価指標Ｃを算出する。従って、分割後の各対象領域と一対一に対応するように、カメラ
パラメータおよび評価指標Ｃを算出する。
【０１５１】
　１つの領域に関して、カメラ位置姿勢推定手段３０１が最適なカメラパラメータおよび
そのパラメータに関する評価指標Ｃを算出する場合、カメラ位置姿勢推定手段３０１に含
まれるカメラパラメータ切替手段２２、画像処理適性評価手段２１、カメラパラメータ最
適化手段２３は、第２の実施形態と同様の処理を行う。
【０１５２】
　分割後の領域毎に算出された評価指標Ｃの統合結果（評価指標Ｃ’）が閾値以下でない
場合、対象領域分割手段３０５が、対象領域をさらに分割して同様の処理を繰り返す。
【０１５３】
　統合結果である評価指標Ｃ’が閾値以下でないということは、分割後の各領域に一対一
に対応するカメラのカメラパラメータが、画像処理に適しているという観点から見て好ま
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しい状態になっていないことを意味する。この場合、対象領域分割手段３０５が、対象領
域の分割数を増やす。これは、分割数に合わせてカメラ台数を増やした場合を仮定してい
ることに相当する。従って、本実施形態のカメラ位置姿勢評価装置は、領域毎のカメラの
カメラパラメータが好ましい状態でない場合、カメラ台数を増加させることで、各カメラ
のカメラパラメータが好ましくなる状態を探索していると言うことができる。
【０１５４】
　評価指標統合手段３０４は、分割後の対象領域毎に算出された評価指標Ｃを統合する。
分割後の対象領域毎に算出された評価指標Ｃの統合結果を、符号Ｃ’で表し、評価指標Ｃ
’と記す。
【０１５５】
　以下、統合後の評価指標Ｃ’の計算方法について説明する。１つの領域に関する評価指
標Ｃは、前述の式（４）で表される。評価指標統合手段３０４は、領域毎に評価指標Ｃを
算出するときにおける式（４）の第１項および第２項をそのまま全て加算する。さらに、
評価指標統合手段３０４は、元の対象領域の面積に対する分割後の対象領域の面積の割合
で式（４）の第３項に対して重み付けを行い、重み付けを行った後の第３項をそれぞれ加
算する。この加算結果が、統合後の評価指標Ｃ’である。
【０１５６】
　以下、評価指標Ｃ’の算出の具体例を示す。元の対象領域が３つの領域Ａ，Ｂ，Ｃに分
割されているとする。そして、元の対象領域の面積をｎとする。また、領域Ａの面積をａ
とする。領域Ｂの面積をｂとする。領域Ｃの面積をｃとする。
【０１５７】
　領域Ａのカメラパラメータに関する評価指標ＣＡは、以下の式（７）で表される。
【０１５８】
【数４】

【０１５９】
　領域Ｂのカメラパラメータに関する評価指標ＣＢは、以下の式（８）で表される。
【０１６０】
【数５】

【０１６１】
　領域Ｃのカメラパラメータに関する評価指標ＣＣは、以下の式（９）で表される。
【０１６２】
【数６】

【０１６３】
　前述のように、第１項および第２項をそのまま全て加算し、第３項に関しては元の面積
に対する分割後の領域の面積で重み付けした結果を加算する。従って、本例では、評価指
標統合手段３０４は、以下の式（１０）の計算を行うことによって、統合後の評価指標Ｃ
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’を算出する。
【０１６４】
【数７】

【０１６５】
　このように評価指標Ｃ’を算出することによって、元の対象領域の分割数が増加したと
しても、同じスケールで評価指標Ｃ’同士を比較することができ、スケールで評価指標Ｃ
’と比較される閾値の値を変化させる必要がない。
【０１６６】
　なお、元の対象領域が分割されていない当初の状態では、その１つの領域に関して算出
された評価指標Ｃが、そのまま統合後の評価指標Ｃ’となる。
【０１６７】
　対象領域分割手段３０５は、統合後の評価指標Ｃ’と閾値を比較し、評価指標Ｃ’が閾
値以下であれば、その時点で得られている分割後の各領域に関してそれぞれ求められた最
適化されたカメラパラメータおよび分割後の領域数（換言すれば、カメラ台数）を出力す
る。評価指標Ｃ’が閾値よりも大きい場合、対象領域の分割数をさらに増やす。そして、
対象領域分割手段３０５は、分割後の各領域の情報をカメラ位置推定手段３０１に入力し
、領域毎に、最適なカメラパラメータおよびそのカメラパラメータに関する評価指標Ｃを
算出する処理をカメラ位置推定手段３０１に実行させる。このとき、カメラパラメータ入
力装置１は、領域毎に、初期時のカメラパラメータをカメラ位置推定手段３０１に供給す
る。
【０１６８】
　カメラ位置推定手段３０１が、領域毎の評価指標Ｃを算出すると評価指標統合手段３０
４は、領域毎の評価指標Ｃを統合した結果である評価指標Ｃ’を算出する。
【０１６９】
　第５の実施形態のカメラ位置姿勢評価装置は、評価指標Ｃ’が閾値以下になるまで、上
記の処理を繰り返す。
【０１７０】
　対象領域分割手段３０５が対象領域を分割する態様は、特に限定されない。例えば、対
象領域分割手段３０５は、元の対象領域を２等分し、次に分割を行うときには、２つの領
域の一方を２等分し、さらに次に分割を行うときには、他方の領域を２等分し、以降、同
様に分割を行ってもよい。
【０１７１】
　本実施形態によれば、評価指標を満たす最適なカメラパラメータが得られなかった場合
、カメラ台数（分割後の領域数）を増加させていくことで、好ましい評価指標が得られる
最適なカメラパラメータおよびカメラ台数を求めることができる。
【０１７２】
　第５の実施形態におけるカメラ位置姿勢推定手段３０１に第３の実施形態が適用されて
もよい。
【０１７３】
実施形態６．
　図２４は、本発明の第６の実施形態のカメラ位置姿勢評価装置の構成例を示すブロック
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図である。第１の実施形態と同様の要素については、図１と同一の符号を付し、詳細な説
明を省略する。第６の実施形態では、画像サイズ記憶手段３１と、対象物体モデル記憶手
段３２と、対象領域記憶手段３３と、解像度評価関数記憶手段３４と、注視点角度評価関
数記憶手段３５とを含む記憶装置３と、カメラパラメータ入力装置１が、コンピュータ４
００に接続される。また、カメラ位置姿勢評価プログラム４０１を記憶するコンピュータ
可読記憶媒体４０２もコンピュータ４００に接続されている。
【０１７４】
　コンピュータ可読記憶媒体４０２は、例えば、磁気ディスクや半導体メモリ等で実現さ
れ、コンピュータ４００は起動時等に、カメラ位置姿勢評価プログラム４０１を読み取り
、そのプログラム４０１に従って、例えば、第１の実施形態におけるデータ処理装置２（
解像度評価手段２１１、注視点角度評価手段２１２、対象領域評価手段２１３および総合
評価手段２１４を含む画像処理適性評価手段２１）として動作する。
【０１７５】
　また、コンピュータ４００は、カメラ位置姿勢評価プログラム４０１に従って、第２か
ら第５までの各実施形態におけるデータ処理装置として動作してもよい。
【０１７６】
　また、第１ないし第５の各実施形態において、個々の手段が別々のユニットで実現され
ていてもよい。
【０１７７】
　次に、本発明の最小構成を説明する。図２５は、本発明のカメラ位置姿勢評価装置の最
小構成の例を示すブロック図である。本発明のカメラ位置姿勢評価装置は、解像度評価手
段７１と、注視点角度評価手段７２のうち、少なくとも一方を備え、さらに、対象領域評
価手段７３と、総合評価手段７４とを備える。
【０１７８】
　解像度評価手段７１は、対象領域内の各位置に配置される対象物体を撮影した場合の画
像内の対象物体の解像度を、解像度と画像処理の適性を示す第１の適合度との関係を定め
た解像度評価関数で評価することによって、対象領域内の各位置に応じた第１の適合度（
例えば、ＳＲｉ）を導出する。
【０１７９】
　注視点角度評価手段７２は、対象領域内の各位置に配置される対象物体内の注視点とカ
メラの位置とを通過する直線と地面とがなす角度である注視点角度を、注視点角度と画像
処理の適性を示す第２の適合度との関係を定めた注視点角度評価関数で評価することによ
って、対象領域内の各位置に応じた第２の適合度（例えば、ＳＡｉ）を導出する。
【０１８０】
　対象領域評価手段７３は、画像内の画素位置に対応する実空間内の地面の位置であって
、その位置に対象物体を配置したときに画像内に対象物体全体が収まる位置の集合である
対象物体視界領域と、対象領域とがどの程度正確に重なるかによって定まる、画像処理の
適性を示す第３の適合度（例えば、ＳＴ）を導出する。
【０１８１】
　総合評価手段７４は、対象領域内の各位置に応じた第１の適合度と、対象領域内の各位
置に応じた第２の適合度の少なくともいずれか一方と、第３の適合度とに基づいて、カメ
ラの状態が画像処理に適している度合いを示す評価指標（例えば、評価指標Ｃ）を導出す
る。
【０１８２】
　そのような構成によって、画像処理にどの程度適した状態で物体が画像内に現れるかと
いう観点でカメラの状態の評価を示す値を算出することができる。
【０１８３】
　上記の実施形態の一部または全部は、以下の付記のようにも記載され得るが、以下に限
定されるわけではない。
【０１８４】
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（付記１）対象領域内の各位置に配置される対象物体を撮影した場合の画像内の対象物体
の解像度を、解像度と画像処理の適性を示す第１の適合度との関係を定めた解像度評価関
数で評価することによって、対象領域内の各位置に応じた第１の適合度を導出する解像度
評価手段と、対象領域内の各位置に配置される対象物体内の注視点とカメラの位置とを通
過する直線と地面とがなす角度である注視点角度を、注視点角度と画像処理の適性を示す
第２の適合度との関係を定めた注視点角度評価関数で評価することによって、対象領域内
の各位置に応じた第２の適合度を導出する注視点角度評価手段とのうち、少なくとも一方
を備え、画像内の画素位置に対応する実空間内の地面の位置であって、その位置に対象物
体を配置したときに画像内に対象物体全体が収まる位置の集合である対象物体視界領域と
、対象領域とがどの程度正確に重なるかによって定まる、画像処理の適性を示す第３の適
合度を導出する対象領域評価手段と、対象領域内の各位置に応じた第１の適合度と、対象
領域内の各位置に応じた第２の適合度の少なくともいずれか一方と、第３の適合度とに基
づいて、カメラの状態が画像処理に適している度合いを示す評価指標を導出する総合評価
手段とを備えることを特徴とするカメラ位置姿勢評価装置。
【０１８５】
（付記２）対象領域内の各位置に配置される対象物体を撮影した場合の画像内の対象物体
の解像度を、解像度と画像処理の適性を示す第１の適合度との関係を定めた解像度評価関
数で評価することによって、対象領域内の各位置に応じた第１の適合度を導出する解像度
評価手段を備え、解像度評価手段は、対象物体全体が画像内に収まっている場合に、解像
度を前記解像度評価関数で評価した結果に対して乗じる係数の値を１と定め、対象物体の
一部が画像内に収まっていない場合に前記係数の値を０以上１未満の値に定め、解像度を
前記解像度評価関数で評価した結果に対して前記係数を乗じることによって第１の適合度
を導出する付記１に記載のカメラ位置姿勢評価装置。
【０１８６】
（付記３）対象領域内の各位置に配置される対象物体を撮影した場合の画像内の対象物体
の解像度を、解像度と画像処理の適性を示す第１の適合度との関係を定めた解像度評価関
数で評価することによって、対象領域内の各位置に応じた第１の適合度を導出する解像度
評価手段を備え、解像度評価手段は、対象物体全体が画像内に収まっていて、かつ、対象
物体が障害物に隠されていない場合に、解像度を前記解像度評価関数で評価した結果に対
して乗じる係数の値を１と定め、対象物体の一部が画像内に収まっていない場合、または
、対象物体が障害物に隠されている場合に、前記係数の値を０以上１未満の値に定め、解
像度を前記解像度評価関数で評価した結果に対して前記係数を乗じることによって第１の
適合度を導出する付記１に記載のカメラ位置姿勢評価装置。
【０１８７】
（付記４）対象領域内の各位置に配置される対象物体内の注視点とカメラの位置とを通過
する直線と地面とがなす角度である注視点角度を、注視点角度と画像処理の適性を示す第
２の適合度との関係を定めた注視点角度評価関数で評価することによって、対象領域内の
各位置に応じた第２の適合度を導出する注視点角度評価手段を備え、注視点角度評価手段
は、対象物体全体が画像内に収まっている場合に、注視点角度を前記注視点角度評価関数
で評価した結果に対して乗じる係数の値を１と定め、対象物体の一部が画像内に収まって
いない場合に前記係数の値を０以上１未満の値に定め、注視点角度を前記注視点角度評価
関数で評価した結果に対して前記係数を乗じることによって第２の適合度を算出する付記
１から付記３のうちのいずれかに記載のカメラ位置姿勢評価装置。
【０１８８】
（付記５）対象領域内の各位置に配置される対象物体内の注視点とカメラの位置とを通過
する直線と地面とがなす角度である注視点角度を、注視点角度と画像処理の適性を示す第
２の適合度との関係を定めた注視点角度評価関数で評価することによって、対象領域内の
各位置に応じた第２の適合度を導出する注視点角度評価手段を備え、注視点角度評価手段
は、対象物体全体が画像内に収まっていて、かつ、対象物体が障害物に隠されていない場
合に、注視点角度を前記注視点角度評価関数で評価した結果に対して乗じる係数の値を１
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と定め、対象物体の一部が画像内に収まっていない場合、または、対象物体が障害物に隠
されている場合に、前記係数の値を０以上１未満の値に定め、注視点角度を前記注視点角
度評価関数で評価した結果に対して前記係数を乗じることによって第２の適合度を算出す
る付記１から付記３のうちのいずれかに記載のカメラ位置姿勢評価装置。
【０１８９】
（付記６）総合評価手段は、解像度評価手段が備えられている場合に、各位置における重
みを用いて、第１の適合度の上限値と第１の適合度との差の重み付き二乗和を計算し、注
視点角度評価手段が備えられている場合に、各位置における重みを用いて、第２の適合度
の上限値と第２の適合度との差の重み付き二乗和を計算し、第３の適合度の上限値と第３
の適合度との差の二乗和を計算し、計算した各二乗和の重み付き線形和を計算することに
よって評価指標を算出する付記１から付記５のうちのいずれかに記載のカメラ位置姿勢評
価装置。
【０１９０】
（付記７）総合評価手段によって導出される評価指標が所定の値に近づくようにカメラの
状態を表すカメラパラメータを更新するパラメータ更新手段を備え、前記パラメータ更新
手段は、評価指標が所定の条件を満たすまで、評価指標が導出される毎にカメラパラメー
タを更新することによってカメラパラメータの最適値を求める付記１から付記６のうちの
いずれかに記載のカメラ位置姿勢評価装置。
【０１９１】
（付記８）対象領域を分割する対象領域分割手段を備え、解像度評価手段が備えられてい
る場合に、当該解像度評価手段は、対象領域毎に、対象領域内の各位置に応じた第１の適
合度を導出し、注視点角度評価手段が備えられている場合に、当該注視点角度評価手段は
、対象領域毎に、対象領域内の各位置に応じた第２の適合度を導出し、注視点角度評価手
段は、対象領域毎に第３の適合度を導出し、総合評価手段は、対象領域毎に評価指標を導
出し、パラメータ更新手段は、対象領域毎にカメラパラメータの最適値を求め、各対象領
域におけるカメラパラメータが最適値になるときの評価指標を統合する評価指標統合手段
を備え、対象領域分割手段は、統合後の評価指標が閾値を越えている場合、対象領域の分
割数を増やす付記７に記載のカメラ位置姿勢評価装置。
【０１９２】
（付記９）対象領域内の各位置に配置される対象物体を撮影することによって得られた画
像から取得された画像内の対象物体の解像度、および、対象物体全体が画像内に収まって
いるか否かを示す情報が与えられ、前記解像度を、解像度と画像処理の適性を示す適合度
との関係を定めた解像度評価関数で評価することによって、対象領域内の各位置に応じた
適合度を導出する解像度評価手段を備え、解像度評価手段は、対象物体全体が画像内に収
まっている場合に、解像度を前記解像度評価関数で評価した結果に対して乗じる係数の値
を１と定め、対象物体の一部が画像内に収まっていない場合に前記係数の値を０以上１未
満の値に定め、解像度を前記解像度評価関数で評価した結果に対して前記係数を乗じるこ
とによって適合度を導出することを特徴とするカメラ位置姿勢評価装置。
【０１９３】
（付記１０）対象領域内の各位置に配置される対象物体を撮影した場合の画像内の対象物
体の解像度を、解像度と画像処理の適性を示す第１の適合度との関係を定めた解像度評価
関数で評価することによって、対象領域内の各位置に応じた第１の適合度を導出する解像
度評価ステップと、対象領域内の各位置に配置される対象物体内の注視点とカメラの位置
とを通過する直線と地面とがなす角度である注視点角度を、注視点角度と画像処理の適性
を示す第２の適合度との関係を定めた注視点角度評価関数で評価することによって、対象
領域内の各位置に応じた第２の適合度を導出する注視点角度評価ステップとのうち、少な
くとも一方を含み、画像内の画素位置に対応する実空間内の地面の位置であって、その位
置に対象物体を配置したときに画像内に対象物体全体が収まる位置の集合である対象物体
視界領域と、対象領域とがどの程度正確に重なるかによって定まる、画像処理の適性を示
す第３の適合度を導出する対象領域評価ステップと、対象領域内の各位置に応じた第１の
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適合度と、対象領域内の各位置に応じた第２の適合度の少なくともいずれか一方と、第３
の適合度とに基づいて、カメラの状態が画像処理に適している度合いを示す評価指標を導
出する総合評価ステップとを含むことを特徴とするカメラ位置姿勢評価方法。
【０１９４】
（付記１１）対象領域内の各位置に配置される対象物体を撮影した場合の画像内の対象物
体の解像度を、解像度と画像処理の適性を示す第１の適合度との関係を定めた解像度評価
関数で評価することによって、対象領域内の各位置に応じた第１の適合度を導出する解像
度評価ステップを含み、解像度評価ステップで、対象物体全体が画像内に収まっている場
合に、解像度を前記解像度評価関数で評価した結果に対して乗じる係数の値を１と定め、
対象物体の一部が画像内に収まっていない場合に前記係数の値を０以上１未満の値に定め
、解像度を前記解像度評価関数で評価した結果に対して前記係数を乗じることによって第
１の適合度を導出する付記１０に記載のカメラ位置姿勢評価方法。
【０１９５】
（付記１２）対象領域内の各位置に配置される対象物体を撮影した場合の画像内の対象物
体の解像度を、解像度と画像処理の適性を示す第１の適合度との関係を定めた解像度評価
関数で評価することによって、対象領域内の各位置に応じた第１の適合度を導出する解像
度評価ステップを含み、解像度評価ステップで、対象物体全体が画像内に収まっていて、
かつ、対象物体が障害物に隠されていない場合に、解像度を前記解像度評価関数で評価し
た結果に対して乗じる係数の値を１と定め、対象物体の一部が画像内に収まっていない場
合、または、対象物体が障害物に隠されている場合に、前記係数の値を０以上１未満の値
に定め、解像度を前記解像度評価関数で評価した結果に対して前記係数を乗じることによ
って第１の適合度を導出する付記１０に記載のカメラ位置姿勢評価方法。
【０１９６】
（付記１３）対象領域内の各位置に配置される対象物体内の注視点とカメラの位置とを通
過する直線と地面とがなす角度である注視点角度を、注視点角度と画像処理の適性を示す
第２の適合度との関係を定めた注視点角度評価関数で評価することによって、対象領域内
の各位置に応じた第２の適合度を導出する注視点角度評価ステップを含み、注視点角度評
価ステップで、対象物体全体が画像内に収まっている場合に、注視点角度を前記注視点角
度評価関数で評価した結果に対して乗じる係数の値を１と定め、対象物体の一部が画像内
に収まっていない場合に前記係数の値を０以上１未満の値に定め、注視点角度を前記注視
点角度評価関数で評価した結果に対して前記係数を乗じることによって第２の適合度を算
出する付記１０から付記１２のうちのいずれかに記載のカメラ位置姿勢評価方法。
【０１９７】
（付記１４）対象領域内の各位置に配置される対象物体内の注視点とカメラの位置とを通
過する直線と地面とがなす角度である注視点角度を、注視点角度と画像処理の適性を示す
第２の適合度との関係を定めた注視点角度評価関数で評価することによって、対象領域内
の各位置に応じた第２の適合度を導出する注視点角度評価ステップを含み、注視点角度評
価ステップで、対象物体全体が画像内に収まっていて、かつ、対象物体が障害物に隠され
ていない場合に、前記注視点角度を注視点角度評価関数で評価した結果に対して乗じる係
数の値を１と定め、対象物体の一部が画像内に収まっていない場合、または、対象物体が
障害物に隠されている場合に、前記係数の値を０以上１未満の値に定め、注視点角度を前
記注視点角度評価関数で評価した結果に対して前記係数を乗じることによって第２の適合
度を算出する付記１０から付記１２のうちのいずれかに記載のカメラ位置姿勢評価方法。
【０１９８】
（付記１５）解像度評価ステップが含まれている場合に、総合評価ステップで、各位置に
おける重みを用いて、第１の適合度の上限値と第１の適合度との差の重み付き二乗和を計
算し、注視点角度評価ステップが含まれている場合に、総合評価ステップで、各位置にお
ける重みを用いて、第２の適合度の上限値と第２の適合度との差の重み付き二乗和を計算
し、総合評価ステップで、第３の適合度の上限値と第３の適合度との差の二乗和を計算し
、計算した各二乗和の重み付き線形和を計算することによって評価指標を算出する付記１
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０から付記１４のうちのいずれかに記載のカメラ位置姿勢評価方法。
【０１９９】
（付記１６）総合評価ステップで導出される評価指標が所定の値に近づくようにカメラの
状態を表すカメラパラメータを更新するパラメータ更新ステップを含み、前記パラメータ
更新ステップで、評価指標が所定の条件を満たすまで、評価指標が導出される毎にカメラ
パラメータを更新することによってカメラパラメータの最適値を求める付記１０から付記
１５のうちのいずれかに記載のカメラ位置姿勢評価方法。
【０２００】
（付記１７）対象領域を分割する対象領域分割ステップを含み、解像度評価ステップが含
まれている場合に、当該解像度評価ステップで、対象領域毎に、対象領域内の各位置に応
じた第１の適合度を導出し、注視点角度評価ステップが含まれている場合に、当該注視点
角度評価ステップで、対象領域毎に、対象領域内の各位置に応じた第２の適合度を導出し
、注視点角度評価ステップで、対象領域毎に第３の適合度を導出し、総合評価ステップで
、対象領域毎に評価指標を導出し、パラメータ更新ステップで、対象領域毎にカメラパラ
メータの最適値を求め、各対象領域におけるカメラパラメータが最適値になるときの評価
指標を統合する評価指標統合ステップを含み、統合後の評価指標が閾値を越えている場合
、対象領域分割ステップで、対象領域の分割数を増やす付記１６に記載のカメラ位置姿勢
評価方法。
【０２０１】
（付記１８）対象領域内の各位置に配置される対象物体を撮影することによって得られた
画像から取得された画像内の対象物体の解像度、および、対象物体全体が画像内に収まっ
ているか否かを示す情報が与えられ、前記解像度を、解像度と画像処理の適性を示す適合
度との関係を定めた解像度評価関数で評価することによって、対象領域内の各位置に応じ
た適合度を導出する解像度評価ステップを含み、解像度評価ステップで、対象物体全体が
画像内に収まっている場合に、解像度を前記解像度評価関数で評価した結果に対して乗じ
る係数の値を１と定め、対象物体の一部が画像内に収まっていない場合に前記係数の値を
０以上１未満の値に定め、解像度を前記解像度評価関数で評価した結果に対して前記係数
を乗じることによって適合度を導出することを特徴とするカメラ位置姿勢評価方法。
【０２０２】
（付記１９）コンピュータに、対象領域内の各位置に配置される対象物体を撮影した場合
の画像内の対象物体の解像度を、解像度と画像処理の適性を示す第１の適合度との関係を
定めた解像度評価関数で評価することによって、対象領域内の各位置に応じた第１の適合
度を導出する解像度評価処理と、対象領域内の各位置に配置される対象物体内の注視点と
カメラの位置とを通過する直線と地面とがなす角度である注視点角度を、注視点角度と画
像処理の適性を示す第２の適合度との関係を定めた注視点角度評価関数で評価することに
よって、対象領域内の各位置に応じた第２の適合度を導出する注視点角度評価処理とのう
ち、少なくとも一方を実行させ、画像内の画素位置に対応する実空間内の地面の位置であ
って、その位置に対象物体を配置したときに画像内に対象物体全体が収まる位置の集合で
ある対象物体視界領域と、対象領域とがどの程度正確に重なるかによって定まる、画像処
理の適性を示す第３の適合度を導出する対象領域評価処理、および、対象領域内の各位置
に応じた第１の適合度と、対象領域内の各位置に応じた第２の適合度の少なくともいずれ
か一方と、第３の適合度とに基づいて、カメラの状態が画像処理に適している度合いを示
す評価指標を導出する総合評価処理を実行させるためのカメラ位置姿勢評価プログラム。
【０２０３】
（付記２０）コンピュータに、対象領域内の各位置に配置される対象物体を撮影した場合
の画像内の対象物体の解像度を、解像度と画像処理の適性を示す第１の適合度との関係を
定めた解像度評価関数で評価することによって、対象領域内の各位置に応じた第１の適合
度を導出する解像度評価処理を実行させ、解像度評価処理で、対象物体全体が画像内に収
まっている場合に、前記解像度を解像度評価関数で評価した結果に対して乗じる係数の値
を１と定め、対象物体の一部が画像内に収まっていない場合に前記係数の値を０以上１未
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満の値に定め、解像度を前記解像度評価関数で評価した結果に対して前記係数を乗じるこ
とによって第１の適合度を導出させる付記１９に記載のカメラ位置姿勢評価プログラム。
【０２０４】
（付記２１）コンピュータに、対象領域内の各位置に配置される対象物体を撮影した場合
の画像内の対象物体の解像度を、解像度と画像処理の適性を示す第１の適合度との関係を
定めた解像度評価関数で評価することによって、対象領域内の各位置に応じた第１の適合
度を導出する解像度評価処理を実行させ、解像度評価処理で、対象物体全体が画像内に収
まっていて、かつ、対象物体が障害物に隠されていない場合に、解像度を前記解像度評価
関数で評価した結果に対して乗じる係数の値を１と定め、対象物体の一部が画像内に収ま
っていない場合、または、対象物体が障害物に隠されている場合に、前記係数の値を０以
上１未満の値に定め、解像度を前記解像度評価関数で評価した結果に対して前記係数を乗
じることによって第１の適合度を導出させる付記１９に記載のカメラ位置姿勢評価プログ
ラム。
【０２０５】
（付記２２）コンピュータに、対象領域内の各位置に配置される対象物体内の注視点とカ
メラの位置とを通過する直線と地面とがなす角度である注視点角度を、注視点角度と画像
処理の適性を示す第２の適合度との関係を定めた注視点角度評価関数で評価することによ
って、対象領域内の各位置に応じた第２の適合度を導出する注視点角度評価処理を実行さ
せ、注視点角度評価処理で、対象物体全体が画像内に収まっている場合に、注視点角度を
前記注視点角度評価関数で評価した結果に対して乗じる係数の値を１と定め、対象物体の
一部が画像内に収まっていない場合に前記係数の値を０以上１未満の値に定め、注視点角
度を前記注視点角度評価関数で評価した結果に対して前記係数を乗じることによって第２
の適合度を算出させる付記１９から付記２１のうちのいずれかに記載のカメラ位置姿勢評
価プログラム。
【０２０６】
（付記２３）コンピュータに、対象領域内の各位置に配置される対象物体内の注視点とカ
メラの位置とを通過する直線と地面とがなす角度である注視点角度を、注視点角度と画像
処理の適性を示す第２の適合度との関係を定めた注視点角度評価関数で評価することによ
って、対象領域内の各位置に応じた第２の適合度を導出する注視点角度評価処理を実行さ
せ、注視点角度評価処理で、対象物体全体が画像内に収まっていて、かつ、対象物体が障
害物に隠されていない場合に、注視点角度を前記注視点角度評価関数で評価した結果に対
して乗じる係数の値を１と定め、対象物体の一部が画像内に収まっていない場合、または
、対象物体が障害物に隠されている場合に、前記係数の値を０以上１未満の値に定め、注
視点角度を前記注視点角度評価関数で評価した結果に対して前記係数を乗じることによっ
て第２の適合度を算出させる付記１９から付記２１のうちのいずれかに記載のカメラ位置
姿勢評価プログラム。
【０２０７】
（付記２４）コンピュータに、解像度評価処理を実行させた場合に、総合評価処理で、各
位置における重みを用いて、第１の適合度の上限値と第１の適合度との差の重み付き二乗
和を計算させ、注視点角度評価処理を実行させた場合に、総合評価処理で、各位置におけ
る重みを用いて、第２の適合度の上限値と第２の適合度との差の重み付き二乗和を計算さ
せ、総合評価処理で、第３の適合度の上限値と第３の適合度との差の二乗和を計算させ、
計算した各二乗和の重み付き線形和を計算することによって評価指標を算出させる付記１
９から付記２３のうちのいずれかに記載のカメラ位置姿勢評価プログラム。
【０２０８】
（付記２５）コンピュータに、総合評価処理で導出される評価指標が所定の値に近づくよ
うにカメラの状態を表すカメラパラメータを更新するパラメータ更新処理を実行させ、前
記パラメータ更新処理で、評価指標が所定の条件を満たすまで、評価指標が導出される毎
にカメラパラメータを更新することによってカメラパラメータの最適値を求めさせる付記
１９から付記２４のうちのいずれかに記載のカメラ位置姿勢評価プログラム。
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【０２０９】
（付記２６）コンピュータに、対象領域を分割する対象領域分割処理を実行させ、
　解像度評価処理を実行させる場合に、当該解像度評価処理で、対象領域毎に、対象領域
内の各位置に応じた第１の適合度を導出させ、注視点角度評価処理を実行させる場合に、
当該注視点角度評価処理で、対象領域毎に、対象領域内の各位置に応じた第２の適合度を
導出させ、注視点角度評価処理で、対象領域毎に第３の適合度を導出させ、総合評価処理
で、対象領域毎に評価指標を導出させ、パラメータ更新処理で、対象領域毎にカメラパラ
メータの最適値を求めさせ、各対象領域におけるカメラパラメータが最適値になるときの
評価指標を統合する評価指標統合処理を実行させ、対象領域分割処理で、統合後の評価指
標が閾値を越えている場合、対象領域の分割数を増加させる付記２５に記載のカメラ位置
姿勢評価プログラム。
【０２１０】
（付記２７）コンピュータに、対象領域内の各位置に配置される対象物体を撮影すること
によって得られた画像から取得された画像内の対象物体の解像度、および、対象物体全体
が画像内に収まっているか否かを示す情報が与えられ、前記解像度を、解像度と画像処理
の適性を示す適合度との関係を定めた解像度評価関数で評価することによって、対象領域
内の各位置に応じた適合度を導出する解像度評価処理を実行させ、解像度評価処理で、対
象物体全体が画像内に収まっている場合に、解像度を前記解像度評価関数で評価した結果
に対して乗じる係数の値を１と定め、対象物体の一部が画像内に収まっていない場合に前
記係数の値を０以上１未満の値に定め、解像度を前記解像度評価関数で評価した結果に対
して前記係数を乗じることによって適合度を導出させるためのカメラ位置姿勢評価プログ
ラム。
【０２１１】
　この出願は、２０１２年６月２８日に出願された日本特許出願２０１２－１４５４３３
を基礎とする優先権を主張し、その開示の全てをここに取り込む。
【０２１２】
　以上、実施形態を参照して本願発明を説明したが、本願発明は上記の実施形態に限定さ
れるものではない。本願発明の構成や詳細には、本願発明のスコープ内で当業者が理解し
得る様々な変更をすることができる。
【産業上の利用の可能性】
【０２１３】
　本発明は、想定した対象領域および対象物体を撮影するカメラのカメラパラメータを、
画像処理の適性の観点から評価する用途に好適に適用される。また、監視、マーケティン
グ、業務改善等の分野で、物体検出、物体位置推定、動線解析、行動解析等を行う際のカ
メラ設置や監視システムの構築の支援やコンサルティングに利用することができる。
【符号の説明】
【０２１４】
　１　カメラパラメータ入力装置
　２，１００，３００　データ処理装置
　３、１０２　記憶装置
　２１，２４　画像処理適性評価装置
　２２　カメラパラメータ切替手段
　２３　カメラパラメータ最適化手段
　３１　画像サイズ記憶手段
　３２　対象物体モデル記憶手段
　３３　対象領域記憶手段
　３４　解像度評価関数記憶手段
　３５　注視点角度評価関数記憶手段
　３６　障害物記憶手段
　２１１，２１５，２１８　解像度評価手段
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　２１２，２１６　注視点角度評価手段
　２１３，２１７　対象領域評価手段
　２１４　総合評価手段
　３０１　カメラ位置姿勢推定手段
　３０４　評価指標統合手段
　３０５　対象領域分割手段
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