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9.	
 	
 研究実績の概要	
 

下欄には、当該年度に実施した研究の成果について、その具体的内容、意義、重要性等を、交付申請書に記載した	
 

「研究の目的」、「研究実施計画」に照らし、600 字～800 字で、できるだけ分かりやすく記述すること。また、国立	
 

情報学研究所でﾃﾞｰﾀﾍﾞｰｽ化するため、図、ｸﾞﾗﾌ等は記載しないこと。	
 
	
 
	
 平成22年度は，まず初めに視線計測に利用可能な三次元環境地図の生成を行った．屋
内環境ではDGPS等の利用が難しく，三次元環境地図を生成することは困難であったが，
本研究では移動ロボットの分野において盛んに研究が行われているSimultaneous	
 
Localization	
 and	
 Mappingの技術を用いて地図生成を行った．高解像度な地図を生成す
るため移動ロボットには，カメラ６台からなる全方位カメラ及びLIDARを２台搭載した．
レーザの三次元位置をカメラ画像上に投影することで，三次元形状取得と同時に点の色
情報を取得する．また，画像の自然特徴点も地図生成時に取得し，三次元環境地図にそ
の位置情報を投影する．これによって，従来の三次元点と色情報の地図に加えて，自然
特徴点が付与された三次元環境地図の生成を実現した．	
 投影された自然特徴点と視線
計測装置で得られる自然特徴点の対応関係を解くことで，ワールド座標系におけるカメ
ラ位置姿勢推定を行った．推定されたカメラ位置は，ユーザの頭部の位置であることか
ら，三次元環境地図上の注視位置の推定が可能となった．	
 
	
 次に，装着型視線計測装置では，定量的な解析手法の確立が重要であることから，三
次元環境地図を用いた可視化技術の研究を行った．三次元環境地図は，人が目で見て容
易に注視位置を理解できるのは勿論であるが，あらかじめ物体領域情報を埋め込むこと
も容易である．これにより，注視点位置の推定のみでなく，注視対象の判定を実現した
．さらに三次元環境地図上に三次元注視点軌跡，三次元注視頻度マップを生成すること
で，複数人の注視傾向を三次元環境地図によって比較することが可能となった．	
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