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１．本研究の背景・目的 

近年、デジタルビデオカメラを用いた車両走行軌跡

観測システムの開発が進んでおり、その利用により任意

の複数車両を連続的に把握することが可能となる 1）2）。し

かしデジタルビデオカメラの画素数制限、レンズによ

る歪曲収差、画像キャプチャー性能による画像変化の

影響が考えられるが、誤差や精度に関して触れられて

いない。既存研究 3）4）は、デジタルカメラを用いた写

真測量の可能性について検証しているもので、デジタ

ルビデオカメラやワイドコンバージョンレンズの検証

は行っていない。本研究では、それらの点を明らかに

し、期待される車両位置データの精度検証ならびに画

像補正の必要性の検討を目的とする。 
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２．歪曲収差計測実験方法 
 カメラを用いて撮影を行う際に画面の端にいくほど

画像が歪む現象が発生する。この画像の歪みが歪曲収

差であるが、これはレンズ特性によるものが大きい。 
本研究では歪曲収差を計測するために A１版
（845mm×610ｍｍ）の紙に、間隔 50ｍｍで X軸方向
に 16 箇所、Y 軸方向に 11 箇所の点を配置し、罫線間
隔 10ｍｍの図面を作成し、それが画面上に収まるよう
に撮影した。撮影に用いたデジタルビデオカメラとレ

ンズは表 1 に示すとおりである。撮影する際には、紙
面が地面に対し垂直になるように図面を設置し、デジ

タルビデオカメラは紙面に対し、垂直になるように設

置した。デジタルビデオカメラと撮影図面との距離は

約 1mとなった。 
３．歪曲収差分析方法 
 デジタルビデオカメラで撮影された動画を、ビデオ

キャプチャーを用いてパソコンに取り込み、得られた

動画ファイルを静止画像（jpg ファイル）に変換する。

パソコン画面上位置座標標定アプリケーション

（Digitizer）を用いて、静止画像に配置された各ポイ

ントの位置座標（ｘ’,ｙ’）を取得した。座標変換により
（ｘ’,ｙ’）から図面上座標（Ｘ’,Ｙ’）を算出し、（Ｘ，
Ｙ）との差分の絶対値を歪曲収差とした。 
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図 1 使用図面概念図（中心部：Ｘ＝０,Ｙ＝0） 
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1 撮影に用いたビデオカメラ 

オカメラ 有効画素数 レンズ
34万画素×3 F1.6～2.4　f=6.0～72.0mm
69万画素 F1.8～2.2　f=4.2～42.0mm

オカメラ レンズフィルター径 ワイドコンバージョンレンズ
58mm 最大径93mm、全長48mm
37mm 最大径67mm、全長47mm  

差特性分析結果 

図面中心からの距離と歪曲収差の値を比較し

。なおワイドコンバージョン（広角）レンズを

ide”ケースとカメラ単独の“regular”ケース、
部からの方向を３ケース（Ｘ軸方向：0,Ｙ軸方

方向：45）設定して歪曲収差の比較を行った。

較すると、Ｙ軸方向成分の歪曲収差発生量の方

がわかり、レンズ別ではいずれもワイドコンバ

角）レンズの方が歪曲収差の発生量は大きくな

デオカメラ別では、レンズの違いによる歪曲収

べ、それほど大きな違いは見られなかった。 

心からの距離とビデオカメラ 1 におけるレ

収差発生量（ ( ) ( )22 YYXX ′−+′− ）をあらわ

、歪曲収差が生じる際には中心からの距離

どその誤差の値が大きくなることがわかる。 

交通研究室 TEL&FAX:029-853-5591  



５．歪曲収差発生量の推定 

 今回の調査においては、極めて近距離の対象物を撮影し

た。しかし、実際に道路区間を撮影する際には、デジタル

ビデオカメラを高所に設置し、遠距離から撮影を行わなけ

ればならない。そこで今回の調査結果を利用し、発生が想

定される歪曲収差の算出を試みた。今回の調査より、画像

上において発生する歪曲収差の画素数を把握することがで

きる。その画素数より、撮影した１画素あたりの実際の大

きさを把握することができれば、遠距離における歪曲収差

発生量を推計することができる。ビデオカメラの視軸に垂

直な面を観測した場合、50m 離れている地点において 1 ピ

クセルあたりの長さが100ｍｍだと仮定すれば、最大800mm

実座標とずれることが推測できる（図5）。 

（ビデオカメラ 1） 

図 4 ビデオカメラ 1レンズ別歪曲収差発生量 
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図 5 歪曲収差推定方法 

まとめと今後の課題 

研究では、デジタルビデオカメラを用いた車両位置

システムに関する基礎的研究として、デジタルビデ

メラと使用するレンズの違いによる歪曲収差発生量

握した。この結果を用いることにより、遠くを補足

画像においても歪曲収差発生量を推定できる。 

かしこのシステムを用いて道路区間を撮影する際

、観測場所が制限されることが考えられる。その

はズーム撮影が必要となる場合が考えられるので、

歪曲収差特性を把握することが今後考えられる。 

辞】 

回、研究を進めるにあたり、山本正嗣氏（鹿島建

酒井匡氏（ビッグ測量設計）には車両位置標定シ

ムに関して技術的に有益なコメントをいただいた。

に記して深謝の意を表する。 
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