
第 7章 画像データの精密幾何補正   233 

 

変動が激しい場合でも標定要素を求めることができる。ステレオ対応点については第

1 巻 3.3 節に記した方法で得えられたとすると，地表面の３次元座標は以下のように

求められる。 

図 7-13において，投影中心を ( )o1o1o11 Z,Y,XO および ( )o2o2o22 Z,Y,XO とし，

それぞれの視線ベクトル(単位ベクトル)を ( )r1r1r11 Bz,By,BxD および

( )r2r2r22 Bz,By,BxD ，観測地点を ( )1111 Z,Y,XP および ( )2222 Z,Y,XP ，投影中心

から観測地点までの距離を 1R および 2R とすると，式(5.14)から以下が成り立つ。 
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本来， ( )1111 Z,Y,XP と ( )2222 Z,Y,XP は一致するべきものであるが，投影中心の
位置や姿勢に僅かに誤差が含まれているために実際は一致しないことが多い。すなわ

ち，直線 11PO と 22PO は捩れの位置にある。このとき，２直線の最短距離を与える

線分 21PP はそれぞれの直線に垂直となり，この線分の方向ベクトルは以下で与えら
れる。 
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このときの ( )1111 Z,Y,XP および ( )2222 Z,Y,XP は以下のように求められる。 
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