
撮像素子 大型（23.3mm×15.6mm）スーパーCCDハニカム 原色フィルター
採用（総画素数：ハニカム配列の340万画素）

撮影感度 ISO 320、400、800、1600相当

記録メディア スロット1：スマートメディア（3.3V仕様 16／32／64MB）スロット
2：マイクロドライブ （340MB・IBM製）

記録方式 DCF準拠（Exif Ver. 2.1 JPEG準拠／TIFF-RGB、TIFF-YC）／
DPOF対応

記録画素数 3040×2016 ピクセル／2304×1536 ピクセル／1440×960 ピク
セル ハニカム信号処理により最大613万画素
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高解像度デジタルカメラを用いた３次元変位自動計測・監視システムの開発 
 

㈱テクノバンガード 正会員 ○  掛橋孝夫 

㈱テクノバンガード 正会員    高田知典 

三井建設㈱  正会員    佐田達典 

１．はじめに 

 高性能化・大容量化が進

んだパソコンとメガピクセル

化・低価格化が著しいデジタ

ルカメラを利用したデジタル

画像解析による３次元形状

計測システムをベースに、高

解像度デジタルカメラを用い

て地盤の３次元変位の自動

認識と変位位置検知を行う

システムを開発した。本稿で

はシステムの構成、特徴な

どを紹介する。 

２．システム構成と特徴 

（１）ハードウェア 

 本システムのハードウェアは，                      図―１ システム構成 

画像データを取得する６００万画像のＣＣＤを搭載したデジタルカメラ，デジタルカメラ用制御パソコンおよび解析用

パソコンから構成されている。 

①デジタルカメラ 

②制御用および解析用パソコン 

 

  keywords ： 画像解析、デジタルカメラ、３次元計測、情報化施工 
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CPU     ：Celeron 600MHz 

メモリ   ：128MB 

HDD   ：12GB 

LAN   ：10Base 

ビデオメモリ：4MB 

OS   ：Windows2000 

モニタ   ：無し 

CPU     ：Athlon 1GHz 

メモリ   ：256MB 

HDD   ：50GB 

LAN   ：10Base 

ビデオメモリ：32MB 

OS   ：Windows2000 

モニタ    ：１９インチモニタ 
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（２）ソフトウェア 

 ソフトウェアは①

静止画キャプチャ

機能、②標定点・

計測点抽出機能、

③標定点・計測点

位置ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ

機能、④変位検知

感度設定機能、⑤

標定点・計測点自

動探索機能、⑥カ

メラ標定機能、⑦計測点位置解析機能、

⑧計測点移動検知機能、⑨計測点移動

検知機能で構成されている。 

検知の感度を設定する機能は、標定

点・計測点位置キャリブレーション機能で

記録した計測点位置から、どれくらいの

ずれ量を変位ありとするかどうかを任意

の感度で設定する。カメラ標定機能は 

標定点・計測点自動探索機能で得られ

た標定点の画像座標より、カメラの撮影

位置およびｘ、ｙ、ｚ軸に関するカメラの傾

きを算出する機能。 計測点位置解析機

能は、カメラ標定機能で得られた撮影時のカメラ位置および傾きのパラメータと標定点・計測点自動探索機能で得ら

れた計測点の画像座標ともとに、計測点の３次元解析を行う機能。計測点移動検知機能は、計測点位置解析機能

で得られた計測点の３次元座標と変位検知感度設定機能で設定した設定値とを比較し変位の判定を行う機能。計

測点移動検知機能は、変位によるマーカーの移動量（３次元）をステレオ画像から解析する前に、画像上での動き

（２次元）を監視することで変位の検

知を行う。 

３．計測手順 

 計測の手順を図―４に示す。 

４．まとめ 

 本システムの導入により、監視範

囲を一度に撮影するため撮影時間

が短く、２枚の画像で解析を行うの

で短時間で変位判定が行えること

から、施工管理上、安全監視の上で

も迅速な対応が可能となり信頼性

の向上・効率化に寄与できた。今後

は、適用範囲の拡大、高速ネットワ

ークに対応したシステムの高度化を

図っていく予定である。 

レンズ中心 

CCD 

変位前のソーカー 

変位後のソーカー 

左カメラ 右カメラ 
変位より画像 
上のソーカーに 
ズレが生じる。 

変位によるソーカー 
の移動がカメラの視 
準方向と同じであっ 
た為、画像上のソー 
カーにズレが生じな 
い。 

変位 

lシステム運用時 検知スタート

撮影(２台一括撮影)

各カメラから画像入力

２次元変位の表示と記録

警報

３次元変位の表示と記録

陥没検知
無

１次解析(画像上検知)

陥没検知

２次解析(３次元判定)
有

有

無

図―３ 計測手順 

計測範囲にソーカーを 

設置し、ソーカーの移 

動量を変位量として解 

析を行う。 

図―２ 計測範囲のマーカ 
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