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1. まえがき

日本海で発生したナホトカ号の海難事故におい

ては、厳しい気象海象条件も災いして油の流出災

害発生と同時に折損した船体部分が漂流をするに

至り、災害の規模がより一層増大する事態となっ

た。この先例より教訓とすべき点は、流出油に対

する早急な回収技術の確立と共に、折損船体部分

の漂流を阻止して二次災害の拡大を防ぐための技

術開発にある。このような背景により、漂流体の

経路予測技術や曳航のための技術開発を目的とし

た研究が平成 10年度より開始された。

海上漂流体を対象とする曳航技術の開発におい

て、漂流物自体の形状を把握する事が重要な基本

要件であることは言うまでもない。しかし海上を

漂流する対象物の形状を直接計測する事は決して

容易ではない。特に、折損した船体部分であれば、

海上に出現している気中部のみならず予想困難な

水中部の形状も計測する事が求められているが、

これまでの検討より写真測量技術とナロービーム

ソナー技術の有効性が明かとなっている。

本 PSでは、ビデオ画像を用いたステレオ・マ

ッチング技術と特徴点追跡による漂流体運動の計

測技術について報告する。

2. ビデオ画像処理によるステレオ計測技術

ビデオ画像を採用する第一の利点は、観測が容

易である事と、静止画と連続画像の両方を扱う事

ができる点である。通常の精密な写真測量の分野

では、高分解能の CCDカメラ画像やアナログ画

像を採用するものが多数であり、VGAサイズの画

像処理によるものは少ないが、対象物を船体部分

と限定した条件において大まかな寸法と漂流姿勢

を求める事を目的として、ビデオ画像処理による

ステレオ計測システムモデルを試作した。特に対

応特徴点を計測して、表示するまでの処理を連続

実施する事を目的としたシステムである。
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図ー 1 ステレオ視画像と

ステレオ計測の概念

ステレオ計測の原理の概要として、左右カメラ

のレンズ中心が距離 dをもって平行に配置された

標準的な 2眼システムの場合を図 1に示した。ま

た、計測目標点 P(Xp,Yp,Zp)を求める三角測量の計

算方法を以下に示す。

Xp = d *XL/ (XL―XR) 

Yp = d*YL/(XL―XR) =d *YR/ (XL―XR) 

Zp = d*f /(XL―XR) 

試作システムによって計測した結果、横方向誤

差は通常の民生 CCDビデオカメラ画像を用いて

も近距離であれば数％の水準で計測できるが、縦

方向の精度を保つことが困難である事が明かとな

った。ビデオカメラによる平行配置の 2眼システ
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ムである事を考慮するならば当然ではあるが、換

言するならば縦方向の精度を得るためには例えば

3眼システムの導入が有効な対策と考えられる。

3. 動画における特徴点の抽出と追跡技術

漂流体形状と運動を把握するためには、連続し

た時系列画像を処理する事が必要となる。通常の

不変な背景中を移動する対象物の動体計測であれ

ば、フレーム間差分などにより移動体を抽出する

事も容易であるが、海上漂流体を対象とした場合

は、漂流体と海面それぞれの動きを考えなければ

ならない。オプティカルフローなどにより速度ベ

クトルを評価する手法もあるが、簡易的には漂流

体上に固定された特徴点を追跡する事によって全

体の動きを評価する方法が現実的なアプローチと

考えられる。特徴点の決定は、色や輝度あるいは

形状において不変部分を抽出することで実現され

るが、図 2の画像を細線化処理して示した図 3に

見られるような特徴的な線分や形状物を対象とし

たライン・パターンマッチングの結果を運動パラ

メータとして評価することで実現できる。

前述したように海面の画像は時間的にも空間的

にも多様な変化を示すことから、漂流体を単独画

像として抽出することは決して容易なことではな

いが、色情報に注目するならば図 4に示したよう

に海面は RGB空間に白波を含めて表現すること

が可能であることから、カラー動画像の色情報を

利用した処理も重要なアプローチと考えられる。

4. まとめ

海上漂流体の計測は基本的に既存技術の応用と

して実現可能であるが、実用システムとして構築

する観点においては未だ多くの課題が存在する。

従って、特にリアルタイム処理や自動処理の機能

をシステムのプロトタイプ・モデルにおいて実証

することが最終段階の目標である。
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図ー 2 キャプチャー画像（ナホトカ号）

J”‘‘’ 

¢ 

r-., •9.“- グ/: z. 玉っ・
、;(....:>

戸三
- ．迄デー

ヘ ・＃乏吝こ咬起迂・.e--.·...:—• ．．． ．．．•.、噌迄

図ー 3 差分・しきい値・細線化処理結果
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図ー 4 RGB空間における海面情報
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