
 創造と挑戦の萩原電気  

 アルゴリズム(Ｃ言語)をハードウェアにインプリ  

画像処理アルゴリズムFPGA実装例 
鳥瞰変換(TopView) 

仮想カメラ① 
真上からの映像 

仮想カメラ② 
カメラ後方からの映像 

仮想カメラ③ 
カメラ前方からの映像 

鳥瞰変換＆魚眼レンズ補正結果 
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視点を自在に変更可能 

仮想３次元空間の任意の場所に仮想カメラを配置し、 
仮想地面の座標に変換する。 
同時に魚眼レンズの歪補正も行う。 
 
変換手順 
1)出力画像内の座標を3次元空間座標のスクリーン座標に変換 
 
 
 
2)スクリーンを仮想地面に投影し、仮想画面上の座標に変換 
   
 
 
3)レンズ特性と地面の位置より魚眼レンズを補正 
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魚眼レンズによる画像入力  

 魚眼レンズの歪み補正・鳥瞰変換と 
座標・俯瞰角度変換を  

 ハードウェアで実現 
リアルタイム制御デモ  
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 創造と挑戦の萩原電気  

 アルゴリズム(Ｃ言語)をハードウェアにインプリ  

画像処理アルゴリズムFPGA実装例 
パノラマ展開 
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 魚眼レンズの歪み補正と画像展開を  
 ハードウェアで実現 
リアルタイム制御デモ  

球への貼り付け＆任意のエリア切り取り  
全方位カメラでキャプチャーされた画像は  
図１の球体                        に貼り付けられます。  
この貼り付けられた画像             とします。  ),,( zyxg
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ディスプレー上には図１の画像            を  
図２の直行変換した平面画像           に変換され  
表示するようにしています。  
この           をスクリーン座標と言います。  
この写像変換により効果的な平面画像の再生が可能  
となります。  
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この変換に拡大を伴う場合、直行画像は（１）式  
 
                                                        （１）式  
 
により新たな画素点        が補間されます。  
これにより違和感のない画像が得られます。  
（１）式の         を積分核と言い、  
この積分核に微分要素（線強調）を含める事が  
可能（高速処理 の為）です。尚         は  
球面画像            の等倍率の画像を示しています。  
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平面画像へ変換  

魚眼レンズによる画像入力  
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