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研究成果の概要（和文）： 
 本研究では，フレームレートレベルでの高速視点切換を実現するアクティブアイリスに

基づく単眼ステレオビジョン理論・アルゴリズムの体系化を行った上で，多視点画像を単

一カメラのみで取得可能とした高速アイリス制御機構を高フレームレートビジョンと組合

せたプロトタイプ計測システムを構築し，高速運動対象に対する 1000 fps レベルの単眼ス

テレオ３次元計測を実システム上で動作検証し，その有効性を検証した． 
 
研究成果の概要（英文）： 
In this study, we systemized theories and algorithms for monocular stereo using active iris 
that can switch viewpoints at high speed. Based on these algorithms, we developed a pro-
totype system that consists of a high-speed active iris mechanism and a high-frame rate 
vision system, and showed its effectiveness by verifying several 3D measurement results 
for high-speed moving objects at a frame rate of 1000 fps.  
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１．研究開始当初の背景 
単眼ステレオ計測の研究として，カメラを

能動的に動かすことにより，異なる時刻の多

視点画像により３次元情報を取得するモー

ションステレオの研究があるが，多くはカメ

ラを機械的に動かすため，視点位置の切替速

度に限界があり，計測対象は静止対象に限定

されていた． アイリスに着目した画像処理

研究としては、コード化アイリスや構造化瞳

を持つ多重フォーカス距離画像センサ等が

あるが、これらの研究ではアイリス形状・位

置は固定されていた． 

研究代表者らは，これまで高速ビジョンの

研究開発をハードウェア・ソフトウェア両面

から行い，近年では多視点画像に基づく高速

3 次元計測を行うステレオビジョン研究を進

めてきた．視点位置の切替法としては a) カ

メラの高密度配置、b) アクチュエータによる
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