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画像レジストレーションを用いた
樹木を含む地表の形状復元に関する研究

画像レジストレーションを用いた形状復元

異なる2方向からの画像に対して運動パラメータ(回転行列R,並進ベクトルt)や
形状パラメータBを自動で求める手法
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画像レジストレーション[R.Szeliski 94’]

最小化関数
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対応する輝度値の差を最小にする

新たな形状パラメータ設計の必要性

円錐台を連結することでチューブを形成

画像レジストレーションを用いた
複雑な形状の3次元形状を復元
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現状の形状パラメータ

フィッティング

対象に対して形状パラメータが適切でない

現在、画像から３次元形状を復元する研究が盛んに行われている

一般的な3次元形状復元

3次元形状復元

しかし

樹木などの複雑な形状の特徴点抽出は困難

特徴点を必要としない

3rM M円錐台形状パラメータ

特徴点抽出
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形状パラメータB・・・形状の表面の座標を表すパラメータ
推定する形状ごとに設定する必要がある


