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(論文内容の要旨)

硯実世界に仮想世界の情報をｼ-ﾑﾚｽに重畳表示する技術は拡張現実感と呼ばれ,現実

環境に情報を付加することが可能であることから新たな情報提示手法の1つとして注目され

ている.拡張現実環境をﾕ-ｻﾞに効呆的に提示するためには,硯実環境と仮想環境の3次元

的な位置合わせ間題である幾何的整合性間題を実時間で解決する必要がある.幾何的整合性

問題を解決するために最も垂要な課題は,仮想環境と現実環境の位置ずれのない合成画像を

提示するためにﾕ-ｻﾞの視点と仮想物体の位置関係を求めることである.本研究では,ﾋﾞﾃﾞ

ｵｼ-ｽﾙ-方式のﾍﾂﾄﾞﾏｳﾝﾃﾂﾄﾞﾃﾞｲｽﾌﾟﾚｲに取り付けられたｽﾃﾚｵｶﾒﾗを利

用し,拡張現実感における幾何的整合性間題の解決を目指している.本論文では,この幾何

的整合性間題を解決するための新しいｱﾙｺﾞﾘｽﾞﾑを提案し,ﾌﾟﾛﾄﾀｲﾌﾟｼｽﾃﾑの開発

並びに位置合わせ精度と安定性評価等に関する実験を通して,その有効性を実証している.

本論文は以下の4章から構成されている.

第1章では,拡張現実感における技術課題について議論するとともに,幾何的整合性間

題に関する従来研究を概観し,本研究の目的･動機と意義について述べている.

第2章では,現実環境に配置したﾏ-ｶをｽﾃﾚｵｶﾒﾗで撮影した映像からﾕ-ｻﾞの

視点位置を推定することで現実環境と仮想環境の位置合わせを行う-連の手法を提案してい

る.具体的には,種類識別も可能な三角形ｶﾗ-ﾏ-ｶ,三角形ﾏ-ｶの3つの頂点位置を

特徴点とした単眼視と両眼視を組み合わせた位置合わせｱﾙｺﾞﾘｽﾞﾑ,特徴点の画像内での

検出位置補正による位置合わせ最適化手法を提案している.

第3章では,提案手法に基づくｽﾃﾚｵﾋﾞﾃﾞｵｼ-ｽﾙ-型拡張現実感ｼｽﾃﾑのﾌﾟﾛ

ﾄﾀｲﾌﾟを構築するとともに,提案手法の評価を行っている.この評価では,位置合わせ精

度の評価に加えて,安走性と両眼-貫性に関わる評価尺度を新たに走義し,提案手法と既存

手法の比較評価を行っている.この評価実験を通して, 3点特徴に基づく従来のｽﾃﾚｵ視

ｱﾙｺﾞﾘｽﾞﾑに対する提案手法の優位性を確認している.また, 4点特徴に基づく従来の単

眼視ｱﾙｺﾞﾘｽﾞﾑと比較しても遜色のない結呆を得ており,特徴点の1つが隠蔽等によって

観測できない場合の代替手法としても有効であることが示された.

最後に第4章では,本研究の給括として,得られた成果に対する考察と今後の展望につ
いて述べている.
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(論文審査結果の要旨)

本論文は､拡張現実感における最も重要な課題である幾何的整合性間題の解決について

述べている.特に,硯実世界と仮想世界の座標系の位置合わせ間題を解決するための具体的

な方法を提案するとともに,ﾌﾟﾛﾄﾀｲﾌﾟｼｽﾃﾑを開発し,位置合わせ精度と安定性及び

両眼-貰性に関する評価実験を通して,その有効性を実証している.本論文の成果は以下の

3点に要約される.

1.現実世界と仮想世界の座標系の位置合わせを行うために,ｽﾃﾚｵﾋﾞﾃﾞｵｶﾒﾗを

取り付けたへﾂﾄﾞﾏｳﾝﾃﾂﾄﾞﾃﾞｲｽﾌﾟﾚｲ(HMD)を前提に,現実世界内の特徴点をｶﾒ
ﾗで撮影した映像からHMDを装着したﾕ-ｻﾞの視点情報を実時間で推定するためのｶﾗ-

ﾏ-ｶを提案している. 3点の特徴点を簡単に検出するために三角形ﾏ-ｶを採用し,ﾏ-

ｶの種類を識別するための色配置を工夫している.

2.現実環境に配置したﾏ-ｶをｽﾃﾚｵｶﾒﾗで撮影した映像からﾕ-ｻﾞの視点位置を

推定することで硯実環境と仮想環境の位置合わせを行う手法を提案している.提案手法は,

前述の三角形ｶﾗ-ﾏ-ｶを前提に,三角形ﾏ-ｶの3つの頂点位置を特徴点とした単眼視

と両眼視を組み合わせた特徴点の3次元位置推走ｱﾙｺﾞﾘｽﾞﾑ,特徴点の画像内での検出位

置補正による位置合わせ最適化手法から成る.

3.提案手法に基づくｽﾃﾚｵﾋﾞﾃﾞｵｼ-ｽﾙ-型拡張現実感ｼｽﾃﾑのﾌﾟﾛﾄﾀｲﾌﾟ

を構築するとともに,提案手法の評価を行っている.この評価では,位置合わせ精度の評価

に加えて,安走性と両眼-貫性に関わる評価尺度を新たに走義し,提案手法と既存手法の比

較評価を行っている.この評価実験を通して, 3点特徴に基づく従来のｽﾃﾚｵ視ｱﾙｺﾞﾘ

ｽﾞﾑに対する提案手法の優位性を確認している.また, 4点特徴に基づく従来の単限視ｱﾙ

ｺﾞﾘｽﾞﾑと比較しても遜色のない結呆を得ており,特徴点の1つが隠蔽等によって観測でき

ない場合の代替手法としても有効であることが示された.

以上述べたように,本論文では,拡張現実感における基本的な間題である幾何的整合性間

題に対して,具体的な解決策を提案し,その有効性を実験的に検証している.本研究では,

比較評価実験を通して,ｽﾃﾚｵﾋﾞﾃﾞｵｼ-ｽﾙ-型拡張現実感のための位置合わせに関す

る従来手法に対する優位性が示されており,拡張現実感分野において,学術,実用の両面で

の貢献を認めることができる.なお,本論文の主要部分に相当する内容は,学会論文誌への

掲載が決まっており,査読付国際会議等においても公表されている.

よって,本論文は博士(工学)の学位論文として価値あるものと認める.


