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１． まえがき 

カメラ映像から点群を取得する方法として LSD-SLAM[1]

がある．LSD-SLAM はカメラの回転に脆弱なシステムであ

るため，遮蔽物が多く死角となる領域の多い屋内環境では

十分に点群を得ることが難しい． 
カメラを回転させずに屋内環境の死角となる領域を減ら

す手段としてカメラを複数用いることが挙げられる．画角

が 360°ある全天球カメラで撮影した画像を分割すること

で疑似的に複数台のカメラを用いて撮影した画像を取得で

きる． 
本稿では屋内環境で点群を取得することを仮定し，全天

球画像を分割して点群を取得したのち複数の点群を合成す

ることで精度の高い点群の取得を図る． 
 

２． 提案手法 

本提案手法は全天球画像の分割，点群の取得，点群の合

成の３手順から構成される． 
はじめに全天球カメラで撮影された映像をカメラのフレ

ームレートに従って全天球画像に分割する．各全天球画像

にキューブマッピングを施すことで図１に示すように１枚

の全天球画像から６枚の画像を取得する．この６枚の画像

のうち撮影者の映る背面，天井の映る上面および床の映る

下面の計３枚の画像を取り除きカメラ正面および左右の計

３枚の画像を用いる． 
得られた画像を LSD-SLAMの入力画像とし，三つの点群

を取得する． 
最後に三つの点群を一つに合成する．得られた点群はそ

れぞれ計測した屋内空間上の共通する領域を含んでいるた

め，共通領域から特徴点を３点選んで合成する． 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

図 1． 全天球画像の分割 
 
 

 

３． 実験結果 

全天球画像の取得には Richo Theta V を用いた．計測した

空間の天井から 80cm から 82cm の範囲の点群を xy 平面上

にプロットし評価を行った．評価には計測空間の壁面に対

応する直線 y=0 と周囲の点を用いた．直線 y=0 と周囲の点

の個数と誤差平均を表 1 に計測点の誤差の分布を図 2 に示

す． 
 

表 1 計測点の個数および誤差平均 

計測点 (個) 誤差平均 (cm) 

88580 23.215 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 2 直線 y=0 と計測点の誤差の分布 
 
表 1 および図 2 より誤差平均 23．215cm であり取得点群

のうち 99．2%が誤差 50cm以下であることがわかる． 
 

４． むすび 

本提案手法により１台のカメラで遮蔽物の多い屋内空間

の点群を精度よく取得できることを示した．今後，フィル

タによるノイズ整形や使用点群の選択により更なる精度向

上が期待できる． 
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