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UAVを用いた空中写真測量 

UAVによる、重なりのある空撮画像 各画像の撮影位置・姿勢と点群の推定 
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 短時間の空撮と自動処理
ソフトで，高密度の標高
マップが完成。 

 

 底が見える浅い冠水部に
も、水面屈折補正により
適用可能。 



水面反射が顕著な部分は 
水底がよく見えずマッチング不能 

MVSによる密な点群が 
虫食い・不正確に 

（深くない部分でも測量できない） 

水面反射の問題 



波などによる水面勾配の変化により， 
水面反射が強い瞬間と弱い瞬間がある． 

                                                           ↓ 
各撮影地点で数秒間空中静止しながら動画撮影し，ぶれ補正後 

各画素について最も暗い瞬間の色を使って画像を合成 

同じ地点で空中静止
しながら動画撮影
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水面反射軽減技術 



現地実験の条件（晴れのケース） 
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UAVによる動画撮影地点 

検証用のTS測量地点 

対空標識 

対象エリア（約20×20m） 

 各撮影地点で2秒間，動画撮影 
 満潮時に撮影，干潮時にTS測量 

↑ 
オルソ画像 



適用例（晴れのケース） 

元の動画の１フレーム（通常の写真撮影に相当） 6 



最小輝度値画像（本技術で合成された画像） 

適用例（晴れのケース） 
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適用例（晴れのケース） 

元の動画の１フレーム（通常の写真撮影に相当） 8 



最小輝度値画像（本技術で合成された画像） 

適用例（晴れのケース） 
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適用例（曇りのケース） 

元の動画の１フレーム（通常の写真撮影に相当） 10 



最小輝度値画像（本技術で合成された画像） 

適用例（曇りのケース） 
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SfMでのマッチングの増加（晴れ） 

本技術による 
最小輝度値画像 

を使用 

元の動画の１フレーム 
（通常の写真撮影に相当） 

を使用 12 



対象エリアの点群の増加（晴れ） 

本技術による 
最小輝度値画像 

を使用 

元の動画の１フレーム 
（通常の写真撮影に相当） 

を使用 13 
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精度の向上（晴れ） 

本技術による 
最小輝度値画像 

を使用 

元の動画の１フレーム 
（通常の写真撮影に相当） 

を使用 14 



点群の精度の向上（晴れ） 

本技術により，有効な検証点と精度が大幅に向上！ 

※ 有効な検証点： 
TSで測量した地点のうち、近傍1画素以内に密な
点群の点（MVSで生成された点）が複数あり，か
つそれらの標高の標準誤差が0.1 m以内の点． 

RMSE：二乗平均平方根誤差 
≒平均的な誤差の大きさ 
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浅水底のUAV写真測量について， 

動画撮影により水面反射光を抑えた入力画像を合成する
技術を考案し，その有効性を確認した． 

 

密度・精度の向上 マッチングの改善 水面反射除去効果 
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結論 


