
信号・画像処理工学期末試験問題

1. 次の説明文の中で正しいものはどれか。番号で答えよ。
（1）マシンビジョンは，画像情報を基にして，物体の位置，形，形状を認識，識別，計測する

技術である。

（2）画像計測では，可視域外の波長の光も利用される。

（3）画像サイズ 512×512，１画素当たり３バイトの RGBカラー画像１枚分は，画像サイズ

1024×1024，１画素当たり１バイトのモノクロ画像１枚分より情報量は多い。

（4）微分操作は高周波成分を強調するので，画像の特徴抽出においては，通常ノイズ除去の

前に微分操作を行う。

（5）メディアンフィルタによるノイズ除去は，移動平均に比べて，エッジが良く保存される。

（6）アクティブステレオ法は，受動型ステレオ法の欠点である視野の狭さを補うための方法

である。

（7）受動型ステレオ法は，曲面物体の計測には不向きである。

（8）平行ステレオ法（２台のカメラのカメラ光軸が平行）の特徴のひとつは，対応点探索が容

易なことである。

（9）物体座標系に対するカメラ座標系の位置と姿勢は，５個の値で決定できる。

（10）同次座標が (X , Y , Z , H) , H �= 0である点に対応する通常座標の点は無数に存在する。

2. 下の (1)から (4)の画像は，オリジナル画像（濃度値：0～255）に，ある処理を行って得られ

た結果である。対応する処理を，aから hの中から選べ。

(1) (2) (3) (4)

I式　 g(i. j) = |∑2
k=0 ∑2

l=0 f (i+ k, j+ l) h(k, l)|
II式　 g(i, j) = 255×{

f (i, j)/255
}γ

}
ただし， f (i, j)は変換前の濃度値

g(i, j)は変換後の濃度値

a．h(k, l) =
0 -1 0
-1 5 -1
0 -1 0

として，I式を適用。 b．h(k, l) =
-1 0 1
-1 0 1
-1 0 1

として，I式を適用。

c．h(k, l) =
-1 -2 -1
0 0 0
1 2 1

として，I式を適用。 d．h(k, l) =
1/9 1/9 1/9
1/9 1/9 1/9
1/9 1/9 1/9

として，I式を適用。

e．0 ≤ γ < 1として II式を適用。 f．1 < γ として II式を適用。

g．g(i, j) = 255− f (i, j) h．g(i, j) =

⎧⎨
⎩ 0 f (i, j)>閾値

255 f (i, j)≤閾値
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3. ２値図形 X の pq次モーメント Xpq を下式で定義する。また，X の周囲長を LX とする。

Xpq =
M−1

∑
x=0

N−1

∑
y=0

xpyq f (x,y), f (x,y) =

{
1 (x,y)が X の内部に位置するとき
0 (x,y)が背景に位置するとき

２個の図形 A, Bについて下表に示す各値が得られたとき，以下の問いに答えよ。

X LX X00 X10 X01 X20 X02 X11

A 34 85 935 3400 KA 0.7KA 0.5KA

B 66 297 8910 2970 KB 1.3KB 0.5KB

ただし X20 , X02 , X11 は重心を原点とする座標系のモーメント

（1）図形 Aの重心の座標を求めよ。

（2）Aと Bでは，どちらの図形の形状の方が円形に近いか。

（3）x軸と図形 X の慣性主軸のなす角 θX は，下式で表される。θA と θB の大小関係を，その

理由と共に示せ。ただし，0 < θA , θB <
π
2
であるとする。

θX =
1
2

tan−1 X11

X20 −X02

4. 画像の横軸を x 軸，縦軸を y 軸とする。下の右図は，画像中の点 (72,54)を通るすべての直

線の Hough変換結果である。

次の値を求めよ。 (1) ρπ/2 (2) ρ Min (3) ρ Max (4) tanθ 0

π/2 π0
θ

ρ

ρMax

ρMin

θ0

0
x

y

ρ
θ

(72, 54)

xy− θρ−

ρπ/2

5. 下図に示す平行ステレオ法により得た点 Pの像 I1 , I2 を用いて，Pの位置を求めよ。ただし，

２個のカメラ座標系は世界座標系に平行で，原点 Oc1，Oc2 の座標はそれぞれ，(−d , 0 , 0)，

(d , 0 , 0)である。また，点 Pの像 I1，I2 の座標はそれぞれ，(u1 , v1 , f )，(u2 , v2 , f )であ

り，v1 = v2 = vである。
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