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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　撮像方向を変化させる駆動装置を備えたカメラの撮像範囲を制御するカメラ制御装置に
おいて、
　前記カメラの撮像対象とする複数の人物のそれぞれの顔が、前記カメラによる撮像範囲
の中央に位置するときの顔方向情報を、撮像対象の人物ごとに記憶する記憶手段と、
　前記カメラの撮像画像信号から人物の顔の位置を検出する顔位置検出手段と、
　前記顔位置検出手段による検出結果と現在の前記カメラの撮像方向を示す情報とを基に
前記顔方向情報を算出して前記記憶手段に登録する登録手段と、
　ユーザの操作入力により指定された人物に対応する前記顔方向情報を前記記憶手段から
読み出し、当該顔方向情報に応じて前記駆動装置を制御して前記カメラの撮像方向を変化
させる駆動制御手段と、
　を有し、
　前記顔方向情報は、水平方向の角度を示す角度情報を含み、
　前記駆動制御手段は、
　前記カメラの撮像方向を現在撮像されている人物の左右いずれかの隣接人物に切り替え
るための方向指示信号を受信すると、前記方向指示信号で指示された方向に対して前記カ
メラによる現在の撮像方向に最も近い角度情報を含む第１の顔方向情報を前記記憶手段か
ら抽出し、
　抽出した前記第１の顔方向情報に含まれる角度情報と前記現在の撮像方向についての左
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右方向の角度との差分と所定のしきい値とを比較し、
　前記差分が前記しきい値より大きい場合には、前記第１の顔方向情報を用いて前記駆動
装置を制御し、
　前記差分が前記しきい値以下である場合には、前記方向指示信号で指示された方向に対
して前記現在の撮像方向に２番目に近い角度情報を含む第２の顔方向情報を前記記憶手段
から抽出し、抽出した前記第２の顔方向情報を用いて前記駆動装置を制御する、
　ことを特徴とするカメラ制御装置。
【請求項２】
　前記登録手段は、前記顔位置検出手段により人物の顔の位置が検出されると、前記記憶
手段に記憶された前記顔方向情報のうち、現在の前記カメラによる撮像範囲に含まれる前
記顔方向情報を消去し、前記顔位置検出手段による検出結果に基づいて前記顔方向情報を
再度算出して前記記憶手段に登録することを特徴とする請求項１記載のカメラ制御装置。
【請求項３】
　前記カメラの撮像可能な範囲を分割して、その分割範囲を前記カメラが順に撮像するよ
うに前記駆動装置を制御する初期駆動制御手段をさらに有し、
　前記顔位置検出手段が、前記分割範囲に対する前記カメラの撮像画像信号から人物の位
置を検出し、前記登録手段が、前記分割範囲で検出された人物の前記顔方向情報を算出し
て前記記憶手段に順次登録することで、撮像可能な全範囲に存在する人物の前記顔方向情
報を前記記憶手段に自動的に登録することを特徴とする請求項１記載のカメラ制御装置。
【請求項４】
　前記カメラの撮像方向を変化させるためのユーザの操作入力が一定時間行われなかった
場合に、
　前記顔位置検出手段は、前記カメラによる現在の撮像画像信号から人物の顔の位置を検
出し、
　前記登録手段は、前記カメラによる現在の撮像範囲に含まれる前記顔方向情報を前記記
憶手段から消去した後、前記顔位置検出手段により検出された人物の前記顔方向情報を前
記記憶手段に登録し、
　前記駆動制御手段は、前記顔位置検出手段により検出された人物の顔のうち、現在の撮
像範囲の中心に最も近い顔に対応する顔位置情報を前記記憶手段から読み出し、当該顔位
置情報に応じて前記駆動装置を制御して前記カメラの撮像方向を修正する、
　ことを特徴とする請求項１記載のカメラ制御装置。
【請求項５】
　前記顔方向情報は、前記顔位置検出手段により検出された人物の顔の中心位置を示す水
平方向および垂直方向に対する角度情報からなることを特徴とする請求項１記載のカメラ
制御装置。
【請求項６】
　前記カメラのズーム倍率を制御するズーム制御手段をさらに有し、
　前記登録手段は、前記顔位置検出手段により検出された人物の顔の大きさを示す顔大き
さ情報を、前記顔方向情報に対応付けて前記記憶手段に登録し、
　前記ズーム制御手段は、前記駆動制御手段により読み出された前記顔方向情報に対応す
る前記記憶手段内の前記顔大きさ情報を基に、当該顔方向情報に基づいて撮像される人物
の顔が撮像画面内において所定の大きさになるように前記カメラのズーム倍率を制御する
、
　ことを特徴とする請求項１記載のカメラ制御装置。
【請求項７】
　前記顔大きさ情報は、前記顔位置検出手段により検出された人物の顔を収容可能な最小
の正方形範囲を前記カメラが画面全体で撮像するときの視野角情報からなることを特徴と
する請求項６記載のカメラ制御装置。
【請求項８】
　前記カメラの撮像対象とする人物から発せられる声の方向を検出する音声検出装置から
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の検出信号を受信して、前記検出信号の示す方向を前記カメラが撮像するように前記駆動
装置を制御する自動駆動制御手段をさらに有し、
　前記自動駆動制御手段により前記カメラの撮像方向が制御された場合に、
　前記顔位置検出手段は、前記カメラの撮像画像信号から人物の顔の位置を検出し、
　前記登録手段は、前記カメラによる現在の撮像範囲に含まれる前記顔方向情報を前記記
憶手段から消去した後、前記顔位置検出手段により検出された人物の前記顔方向情報を前
記記憶手段に登録する、
　ことを特徴とする請求項１記載のカメラ制御装置。
【請求項９】
　複数の人物を撮像するためのカメラと、前記カメラの撮像方向を変化させる駆動装置と
、前記駆動装置を制御するカメラ制御装置とを含むカメラシステムにおいて、
　前記カメラ制御装置は、
　前記カメラの撮像対象とする人物のそれぞれの顔が、前記カメラによる撮像範囲の中央
に位置するときの顔方向情報を、撮像対象の人物ごとに記憶する記憶手段と、
　前記カメラの撮像画像信号から人物の顔の位置を検出する顔位置検出手段と、
　前記顔位置検出手段による検出結果と現在の前記カメラの撮像方向を示す情報とを基に
前記顔方向情報を算出して前記記憶手段に登録する登録手段と、
　ユーザの操作入力により指定された人物に対応する前記顔方向情報を前記記憶手段から
読み出し、当該顔方向情報に応じて前記駆動装置を制御して前記カメラの撮像方向を変化
させる駆動制御手段と、
　を有し、
　前記顔方向情報は、水平方向の角度を示す角度情報を含み、
　前記駆動制御手段は、
　前記カメラの撮像方向を現在撮像されている人物の左右いずれかの隣接人物に切り替え
るための方向指示信号を受信すると、前記方向指示信号で指示された方向に対して前記カ
メラによる現在の撮像方向に最も近い角度情報を含む第１の顔方向情報を前記記憶手段か
ら抽出し、
　抽出した前記第１の顔方向情報に含まれる角度情報と前記現在の撮像方向についての左
右方向の角度との差分と所定のしきい値とを比較し、
　前記差分が前記しきい値より大きい場合には、前記第１の顔方向情報を用いて前記駆動
装置を制御し、
　前記差分が前記しきい値以下である場合には、前記方向指示信号で指示された方向に対
して前記現在の撮像方向に２番目に近い角度情報を含む第２の顔方向情報を前記記憶手段
から抽出し、抽出した前記第２の顔方向情報を用いて前記駆動装置を制御する、
　ことを特徴とするカメラシステム。
【請求項１０】
　複数の人物を撮像するためのカメラシステムと、複数の人物が発する音声を集音する集
音装置と、前記カメラシステムからの画像信号と前記集音装置からの音声信号とを多重化
して通信回線を通じて送信する送信装置とを備えた電子会議システムにおいて、
　前記カメラシステムは、カメラと、前記カメラの撮像方向を変化させる駆動装置と、前
記駆動装置を制御するカメラ制御装置とを含み、
　前記カメラ制御装置は、
　前記カメラの撮像対象とする人物のそれぞれの顔が、前記カメラによる撮像範囲の中央
に位置するときの顔方向情報を、撮像対象の人物ごとに記憶する記憶手段と、
　前記カメラの撮像画像信号から人物の顔の位置を検出する顔位置検出手段と、
　前記顔位置検出手段による検出結果と現在の前記カメラの撮像方向を示す情報とを基に
前記顔方向情報を算出して前記記憶手段に登録する登録手段と、
　ユーザの操作入力により指定された人物に対応する前記顔方向情報を前記記憶手段から
読み出し、当該顔方向情報に応じて前記駆動装置を制御して前記カメラの撮像方向を変化
させる駆動制御手段と、
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　を有し、
　前記顔方向情報は、水平方向の角度を示す角度情報を含み、
　前記駆動制御手段は、
　前記カメラの撮像方向を現在撮像されている人物の左右いずれかの隣接人物に切り替え
るための方向指示信号を受信すると、前記方向指示信号で指示された方向に対して前記カ
メラによる現在の撮像方向に最も近い角度情報を含む第１の顔方向情報を前記記憶手段か
ら抽出し、
　抽出した前記第１の顔方向情報に含まれる角度情報と前記現在の撮像方向についての左
右方向の角度との差分と所定のしきい値とを比較し、
　前記差分が前記しきい値より大きい場合には、前記第１の顔方向情報を用いて前記駆動
装置を制御し、
　前記差分が前記しきい値以下である場合には、前記方向指示信号で指示された方向に対
して前記現在の撮像方向に２番目に近い角度情報を含む第２の顔方向情報を前記記憶手段
から抽出し、抽出した前記第２の顔方向情報を用いて前記駆動装置を制御する、
　ことを特徴とする電子会議システム。
【請求項１１】
　撮像方向を変化させる駆動装置を備えたカメラの撮像範囲を制御するためのカメラ制御
方法において、
　検出手段が、前記カメラの撮像画像信号から人物の顔の位置を検出する検出ステップと
、
　登録手段が、前記検出ステップによる検出結果と現在の前記カメラの撮像方向を示す情
報とを基に、前記カメラの撮像対象とする複数の人物のそれぞれの顔が前記カメラによる
撮像範囲の中央に位置するときの顔方向情報を算出し、検出された人物ごとにデータベー
スに登録する登録ステップと、
　駆動制御手段が、ユーザの操作入力により指定された人物に対応する前記顔方向情報を
前記データベースから読み出し、当該顔方向情報に応じて前記駆動装置を制御して前記カ
メラの撮像方向を変化させる駆動制御ステップと、
　を含み、
　前記顔方向情報は、水平方向の角度を示す角度情報を含み、
　前記駆動制御ステップにおいて、前記駆動制御手段は、
　前記カメラの撮像方向を現在撮像されている人物の左右いずれかの隣接人物に切り替え
るための方向指示信号を受信すると、前記方向指示信号で指示された方向に対して前記カ
メラによる現在の撮像方向に最も近い角度情報を含む第１の顔方向情報を前記データベー
スから抽出し、
　抽出した前記第１の顔方向情報に含まれる角度情報と前記現在の撮像方向についての左
右方向の角度との差分と所定のしきい値とを比較し、
　前記差分が前記しきい値より大きい場合には、前記第１の顔方向情報を用いて前記駆動
装置を制御し、
　前記差分が前記しきい値以下である場合には、前記方向指示信号で指示された方向に対
して前記現在の撮像方向に２番目に近い角度情報を含む第２の顔方向情報を前記データベ
ースから抽出し、抽出した前記第２の顔方向情報を用いて前記駆動装置を制御する、
　ことを特徴とするカメラ制御方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、撮像方向を変化させる駆動装置を備えたカメラの撮像範囲を制御するカメラ
制御装置、このカメラ制御装置を備えたカメラシステムおよび電子会議システム、および
カメラ制御方法に関し、特に、カメラの撮像方向を変える操作の利便性を高めたカメラ制
御装置、カメラシステム、電子会議システム、およびカメラ制御方法に関する。
【背景技術】
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【０００２】
　近年、会議における集音音声および撮像画像の信号を通信回線を通じて互いに送受信す
ることで、遠隔地で会議を行うことが可能なテレビ会議システムが注目されている。この
ようなシステムでは、発言している人を撮像してその画像信号を相手側に送信できること
が望ましいが、そのためには、人の操作によりカメラを切り替えたり、あるいは発言者側
にカメラを向ける必要があった。
【０００３】
　一方、画像信号から人物などを自動認識する技術が様々な装置に利用されている。例え
ば、カメラによる撮像信号のうち、時間的に隣接する２つのフレーム間の差分から人物な
どの動体を検出し、カメラの撮像方向を動かしてその動体を追尾するようにした動体画像
監視装置があった（例えば、特許文献１参照）。また、撮像範囲内の人物の顔を検出して
追尾するとともに、その顔の特徴情報を記憶しておき、その後に撮像された人物の特徴情
報と記憶された特徴情報とを比較して、危険人物に対して警報できるようにした撮影装置
もあった（例えば、特許文献２参照）。
【特許文献１】特開２００３－２１９２２５号公報（段落番号〔０００９〕～〔００１１
〕、図２）
【特許文献２】特開２０００－１６３６００号公報（段落番号〔００９８〕～〔０１０３
〕、図１８）
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　ところで、上述したテレビ会議システムでは、簡単な操作で、あるいは自動的に発言者
を撮像して、その画像信号を相手側に送信できることが望ましい。そのためには、撮像方
向を変化させるための機構を備えたカメラを用い、電子制御により発言者の方向にカメラ
を向けるシステムを構築すればよい。しかし、カメラの撮像方向やズーム倍率を徐々に変
化させる操作手法では、撮像方向を素早く移動させ、発言者を画面中央に確実に映すため
には操作者の負担が大きいという問題があった。また、発言者の位置情報をあらかじめ記
憶させておき、ボタン操作などによりその位置情報を読み出すことでそれぞれの発言者を
自動的に撮像する構成とすれば、操作が簡単になる。しかしそのためには、システムの使
用前に発言者の位置をあらかじめ記憶させる必要があり、操作が面倒であるという問題が
あった。
【０００５】
　本発明はこのような点に鑑みてなされたものであり、人物ごとの撮像方向の登録操作を
行うことなく、簡単な操作で複数のうちの１人の人物をカメラにより確実に撮像させるこ
とが可能なカメラ制御装置を提供することを目的とする。
【０００６】
　また、本発明の他の目的は、人物ごとの撮像方向の登録操作を行うことなく、簡単な操
作で複数のうちの１人の人物をカメラにより確実に撮像させることが可能なカメラシステ
ムを提供することである。
【０００７】
　さらに、本発明の他の目的は、人物ごとの撮像方向の登録操作を行うことなく、簡単な
操作で複数のうちの１人の人物をカメラにより確実に撮像させることが可能なカメラシス
テムを備えた電子会議システムを提供することである。
【０００８】
　また、本発明の他の目的は、人物ごとの撮像方向の登録操作を行うことなく、簡単な操
作で複数のうちの１人の人物をカメラにより確実に撮像させることが可能なカメラ制御方
法を提供することである。
【課題を解決するための手段】
【０００９】
　本発明では上記課題を解決するために、撮像方向を変化させる駆動装置を備えたカメラ
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の撮像範囲を制御するカメラ制御装置において、前記カメラの撮像対象とする複数の人物
のそれぞれの顔が、前記カメラによる撮像範囲の中央に位置するときの顔方向情報を、撮
像対象の人物ごとに記憶する記憶手段と、前記カメラの撮像画像信号から人物の顔の位置
を検出する顔位置検出手段と、前記顔位置検出手段による検出結果と現在の前記カメラの
撮像方向を示す情報とを基に前記顔方向情報を算出して前記記憶手段に登録する登録手段
と、ユーザの操作入力により指定された人物に対応する前記顔方向情報を前記記憶手段か
ら読み出し、当該顔方向情報に応じて前記駆動装置を制御して前記カメラの撮像方向を変
化させる駆動制御手段とを有し、前記顔方向情報は、水平方向の角度を示す角度情報を含
み、前記駆動制御手段は、前記カメラの撮像方向を現在撮像されている人物の左右いずれ
かの隣接人物に切り替えるための方向指示信号を受信すると、前記方向指示信号で指示さ
れた方向に対して前記カメラによる現在の撮像方向に最も近い角度情報を含む第１の顔方
向情報を前記記憶手段から抽出し、抽出した前記第１の顔方向情報に含まれる角度情報と
前記現在の撮像方向についての左右方向の角度との差分と所定のしきい値とを比較し、前
記差分が前記しきい値より大きい場合には、前記第１の顔方向情報を用いて前記駆動装置
を制御し、前記差分が前記しきい値以下である場合には、前記方向指示信号で指示された
方向に対して前記現在の撮像方向に２番目に近い角度情報を含む第２の顔方向情報を前記
記憶手段から抽出し、抽出した前記第２の顔方向情報を用いて前記駆動装置を制御するこ
とを特徴とするカメラ制御装置が提供される。
【００１０】
　このようなカメラ制御装置では、撮像対象とする各人物に対応する顔方向情報を記憶手
段が記憶し、駆動制御手段が、ユーザの操作入力により指定された人物に対応する顔方向
情報を記憶手段から読み出し、その顔方向情報に応じて駆動装置を制御する。これにより
、ユーザ操作により例えば人物を指定するだけで、指定された人物の顔が画面の中央に位
置するように自動的にカメラの撮像方向が変化する。また、顔位置検出手段がカメラの撮
像画像信号から人物の顔の位置を検出し、その検出結果と現在のカメラの撮像方向を示す
情報とを基に登録手段が顔方向情報を算出して、記憶手段に登録する。これにより、撮像
された人物に対応する顔方向情報が記憶手段に自動的に登録される。さらに、顔方向情報
は、水平方向の角度を示す角度情報を含む。そして、駆動制御手段は、カメラの撮像方向
を現在撮像されている人物の左右いずれかの隣接人物に切り替えるための方向指示信号を
受信すると、方向指示信号で指示された方向に対してカメラによる現在の撮像方向に最も
近い角度情報を含む第１の顔方向情報を記憶手段から抽出する。ここで、駆動制御手段は
、抽出した第１の顔方向情報に含まれる角度情報と現在の撮像方向についての左右方向の
角度との差分と所定のしきい値とを比較し、差分がしきい値より大きい場合には、第１の
顔方向情報を用いて駆動装置を制御する一方、差分がしきい値以下である場合には、方向
指示信号で指示された方向に対して現在の撮像方向に２番目に近い角度情報を含む第２の
顔方向情報を記憶手段から抽出して、抽出した第２の顔方向情報を用いて駆動装置を制御
する。
【００１１】
　また、本発明では、撮像方向を変化させる駆動装置を備えたカメラの撮像範囲を制御す
るためのカメラ制御方法において、検出手段が、前記カメラの撮像画像信号から人物の顔
の位置を検出する検出ステップと、登録手段が、前記検出ステップによる検出結果と現在
の前記カメラの撮像方向を示す情報とを基に、前記カメラの撮像対象とする複数の人物の
それぞれの顔が前記カメラによる撮像範囲の中央に位置するときの顔方向情報を算出し、
検出された人物ごとにデータベースに登録する登録ステップと、駆動制御手段が、ユーザ
の操作入力により指定された人物に対応する前記顔方向情報を前記データベースから読み
出し、当該顔方向情報に応じて前記駆動装置を制御して前記カメラの撮像方向を変化させ
る駆動制御ステップとを含み、前記顔方向情報は、水平方向の角度を示す角度情報を含み
、前記駆動制御ステップにおいて、前記駆動制御手段は、前記カメラの撮像方向を現在撮
像されている人物の左右いずれかの隣接人物に切り替えるための方向指示信号を受信する
と、前記方向指示信号で指示された方向に対して前記カメラによる現在の撮像方向に最も
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近い角度情報を含む第１の顔方向情報を前記データベースから抽出し、抽出した前記第１
の顔方向情報に含まれる角度情報と前記現在の撮像方向についての左右方向の角度との差
分と所定のしきい値とを比較し、前記差分が前記しきい値より大きい場合には、前記第１
の顔方向情報を用いて前記駆動装置を制御し、前記差分が前記しきい値以下である場合に
は、前記方向指示信号で指示された方向に対して前記現在の撮像方向に２番目に近い角度
情報を含む第２の顔方向情報を前記データベースから抽出し、抽出した前記第２の顔方向
情報を用いて前記駆動装置を制御することを特徴とするカメラ制御方法が提供される。
【００１２】
　このようなカメラ制御方法では、登録ステップにより、撮像対象とする各人物に対応す
る顔方向情報がデータベースに記憶され、駆動制御ステップにより、ユーザの操作入力に
より指定された人物に対応する顔方向情報がデータベースから読み出され、その顔方向情
報に応じて駆動装置が制御される。これにより、ユーザ操作により例えば人物を指定する
だけで、指定された人物の顔が画面の中央に位置するように自動的にカメラの撮像方向が
変化する。また、検出ステップにより、カメラの撮像画像信号から人物の顔の位置が検出
され、その検出結果と現在のカメラの撮像方向を示す情報とを基に、登録ステップで顔方
向情報が算出されてデータベースに登録される。これにより、撮像された人物に対応する
顔方向情報がデータベースに自動的に登録される。さらに、顔方向情報は、水平方向の角
度を示す角度情報を含む。そして、駆動制御ステップにおいて、駆動制御手段は、カメラ
の撮像方向を現在撮像されている人物の左右いずれかの隣接人物に切り替えるための方向
指示信号を受信すると、方向指示信号で指示された方向に対してカメラによる現在の撮像
方向に最も近い角度情報を含む第１の顔方向情報をデータベースから抽出する。ここで、
駆動制御手段は、抽出した第１の顔方向情報に含まれる角度情報と現在の撮像方向につい
ての左右方向の角度との差分と所定のしきい値とを比較し、差分がしきい値より大きい場
合には、第１の顔方向情報を用いて駆動装置を制御する一方、差分がしきい値以下である
場合には、方向指示信号で指示された方向に対して現在の撮像方向に２番目に近い角度情
報を含む第２の顔方向情報をデータベースから抽出し、抽出した第２の顔方向情報を用い
て駆動装置を制御する。
【発明の効果】
【００１３】
　本発明のカメラ制御装置によれば、撮像対象とする各人物に対応する顔方向情報を記憶
手段が記憶し、駆動制御手段が、ユーザの操作入力により指定された人物に対応する顔方
向情報を記憶手段から読み出し、その顔方向情報に応じて駆動装置を制御するようにした
ことで、例えば人物を指定するという簡単な操作入力を行うだけで、指定された人物の顔
が画面の中央に正確に位置するようにカメラの撮像方向を自動的に変化させることができ
る。また、顔位置検出手段がカメラの撮像画像信号から人物の顔の位置を検出し、その検
出結果と現在のカメラの撮像方向を示す情報とを基に登録手段が顔方向情報を算出して、
記憶手段に登録するようにしたことで、あらかじめ人物ごとの顔方向情報の登録操作を行
うことなく、撮像された人物に対応する顔方向情報を記憶手段に自動的に登録することが
できる。さらに、カメラの撮像方向を現在撮像されている人物の左右いずれかの隣接人物
に切り替えるための方向指示信号を受信した場合に、カメラの動きが自然になるように駆
動装置が制御されるようになる。
【００１４】
　また、本発明のカメラ制御方法によれば、撮像対象とする各人物に対応する顔方向情報
をデータベースに記憶し、駆動制御ステップで、ユーザの操作入力により指定された人物
に対応する顔方向情報をデータベースから読み出して、その顔方向情報に応じて駆動装置
を制御するようにしたことで、例えば人物を指定するという簡単な操作入力を行うだけで
、指定された人物の顔が画面の中央に正確に位置するようにカメラの撮像方向を自動的に
変化させることができる。また、検出ステップでカメラの撮像画像信号から人物の顔の位
置を検出し、その検出結果と現在のカメラの撮像方向を示す情報とを基に登録ステップで
顔方向情報を算出して、データベースに登録するようにしたことで、あらかじめ人物ごと
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の顔方向情報の登録操作を行うことなく、撮像された人物に対応する顔方向情報をデータ
ベースに自動的に登録することができる。さらに、カメラの撮像方向を現在撮像されてい
る人物の左右いずれかの隣接人物に切り替えるための方向指示信号を受信した場合に、カ
メラの動きが自然になるように駆動装置が制御されるようになる。
                                                                              
【発明を実施するための最良の形態】
【００１５】
　以下、本発明の実施の形態を図面を参照して詳細に説明する。以下の説明では、テレビ
会議システムに用いられるカメラシステムに本発明を適用した場合を想定する。
【００１６】
　＜第１の実施の形態＞
　図１は、第１の実施の形態に係るカメラシステムのシステム構成を示す図である。
【００１７】
　図１に示すカメラシステムは、会議に出席している複数の人物を１台のカメラ１０で撮
像するためのものである。このシステムは、ズーム機能を備えたカメラ１０と、カメラ１
０の撮像方向を変化させる雲台２０と、雲台２０の動作を制御するカメラ制御装置３０と
、リモートコントローラ４０ａからの赤外線信号を受信する赤外線受光部４０と、システ
ム全体を統括的に制御するＣＰＵ５０と、撮像画像などを表示するディスプレイ６０と、
画像信号を圧縮符号化する画像エンコーダ７０とを具備する。
【００１８】
　カメラ１０は、雲台２０によりその撮像方向が水平方向／垂直方向に変化され、またＣ
ＰＵ５０からの制御信号（ズームコマンド）によってズームレンズの焦点距離が制御され
るようになっている。また、このカメラ１０は、撮像した画像信号をカメラ制御装置３０
に供給する。雲台２０は、水平方向／垂直方向に対する撮像方向を指示する制御情報（後
述するＰｄｅｇ，Ｔｄｅｇ）をカメラ制御装置３０から受けて、それらの値に応じて駆動
する。また、現在のＰｄｅｇ，Ｔｄｅｇの値をカメラ制御装置３０に通知できるようにな
っている。
【００１９】
　カメラ制御装置３０は、ＣＰＵ５０からのパン／チルト動作に対する操作コマンドに応
じて、雲台２０の動作を制御する。また、カメラ１０による撮像画像信号をディスプレイ
６０や画像エンコーダ７０に供給する。
【００２０】
　これらに加えてカメラ制御装置３０は、複数の人物の顔の位置をデータベースとして保
持し、操作コマンドに応じて任意の顔が規定の大きさで自動的に撮像されるように雲台２
０やズーム動作を制御する機能、および、カメラ１０による撮像画像信号から人物の顔を
認識して、その位置情報をデータベースに登録／更新する機能を具備している。そして、
それらの機能のために、雲台２０から現在のＰｄｅｇ，Ｔｄｅｇの値を取得することや、
また、ＣＰＵ５０から現在のズーム動作の制御値（後述するＺｄｅｇ）を取得すること、
ＣＰＵ５０にＺｄｅｇの値を出力してカメラ１０のズーム動作を制御することなどが可能
となっている。
【００２１】
　赤外線受光部４０は、雲台２０の駆動やカメラ１０のズーム機能を制御するための赤外
線信号をリモートコントローラ４０ａから受信し、それらに応じたキー操作信号をＣＰＵ
５０に供給する。ＣＰＵ５０は、キー操作信号に応じてカメラ制御装置３０にパン／チル
ト動作に対する操作コマンドを出力し、またズーム制御信号をカメラ１０に出力して、雲
台２０の回転動作およびカメラ１０のズーム動作を制御する。また、カメラ制御装置３０
からのＺｄｅｇに応じてカメラ１０のズーム動作を制御する場合もある。
【００２２】
　ディスプレイ６０は、カメラ１０による撮像画像信号を受信して、会議室などにおける
現在の撮像画像などを表示する。画像エンコーダ７０は、カメラ制御装置３０からの撮像
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画像信号を圧縮符号化して、画像ストリームを生成する。生成された画像ストリームは、
同時に会議室で集音した音声ストリームとともに通信回線を通じて遠隔地の会議室に送信
され、受信側の会議室において、送信側の会議室における画像および音声がリアルタイム
に再生される。また、遠隔地の会議室で撮像・集音された画像および音声のストリームも
同時に受信して、画像および音声をディスプレイ６０およびスピーカで再生することで、
遠隔地の会議室同士で画面を見ながら会議を行うことが可能となる。
【００２３】
　図２は、カメラ制御装置３０およびＣＰＵ５０が備えるカメラ制御のための機能を示す
ブロック図である。
【００２４】
　図２に示すように、カメラ制御装置３０は、顔位置データベース３１、顔認識モジュー
ル３２、データベース更新モジュール３３、データベース検索モジュール３４、およびパ
ン／チルト制御部３５を具備している。また、ＣＰＵ５０は、ズーム制御部５１、ＰＴＺ
（ＰＡＮ，ＴＩＬＴ，ＺＯＯＭ）コマンド制御部５２、およびＭｏｖｅ＿Ｎｅｘｔコマン
ド制御部５３を具備している。
【００２５】
　顔位置データベース３１は、会議の出席者の顔が画面の中央に所定の大きさで映るとき
の雲台２０の回転動作およびカメラ１０のズーム動作の制御情報を、出席者ごとに記憶す
るデータベースである。この制御情報は図３で後述するように、水平および垂直に対する
カメラ１０の撮像方向と、カメラ１０のズーム動作状態とを角度形式で表したデータ（Ｐ
ｄｅｇ，Ｔｄｅｇ，Ｚｄｅｇ）からなる。
【００２６】
　顔認識モジュール３２は、カメラ１０によって撮像されたデジタル画像信号から、画像
認識技術を用いて人物の顔の位置を検出し、座標形式の顔位置情報（Ｐｐｘ，Ｔｐｘ，Ｚ
ｐｘ）を算出する。
【００２７】
　データベース更新モジュール３３は、顔認識モジュール３２によって算出された顔位置
情報（Ｐｐｘ，Ｔｐｘ，Ｚｐｘ）を角度形式に変換し、顔位置データベース３１に登録す
る。また、カメラ１０による撮像動作中でも、顔認識モジュール３２からの顔位置情報に
基づいて、顔位置データベース３１の内容を随時更新する。
【００２８】
　データベース検索モジュール３４は、顔位置データベース３１の記憶情報を用いてカメ
ラ１０の撮像方向およびズーム動作を制御するための機能ブロックである。このデータベ
ース検索モジュール３４は、Ｍｏｖｅ＿Ｎｅｘｔコマンド制御部５３からの方向指示情報
に応じて、現在撮像している出席者の隣りに位置する出席者に対応する顔位置情報（Ｐｄ
ｅｇ，Ｔｄｅｇ，Ｚｄｅｇ）を顔位置データベース３１から抽出し、その情報に応じてパ
ン／チルト制御部３５およびズーム制御部５１を介して撮像方向およびズーム動作を制御
する。
【００２９】
　パン／チルト制御部３５は、ＰＴＺコマンド制御部５２からの操作コマンド、あるいは
データベース検索モジュール３４からの制御情報（Ｐｄｅｇ，Ｔｄｅｇ）に応じて、雲台
２０に制御信号を出力してそのパン／チルト動作を制御する。同様に、ズーム制御部５１
は、ＰＴＺコマンド制御部５２からの操作コマンド、あるいはデータベース検索モジュー
ル３４からの制御情報（Ｚｄｅｇ）に応じて、カメラ１０に制御コマンドを出力してズー
ム動作を制御する。
【００３０】
　ＰＴＺコマンド制御部５２は、赤外線受光部４０からのキー操作信号に応じて操作コマ
ンドを生成し、パン／チルト動作に対するコマンドをパン／チルト制御部３５に、ズーム
動作に対応するコマンドをズーム制御部５１にそれぞれ出力する。Ｍｏｖｅ＿Ｎｅｘｔコ
マンド制御部５３は、同様に赤外線受光部４０からのキー操作信号に応じて操作コマンド
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を生成し、データベース検索モジュール３４に出力する。
【００３１】
　ここで、本実施の形態のリモートコントローラ４０ａは、パン／チルトの方向やズーム
倍率を徐々に変化させるためのＰＴＺキーと、顔位置データベース３１を利用して、現在
撮像中の人物に隣接する他の人物を撮像するための方向を指定するＭｏｖｅ＿Ｎｅｘｔキ
ーとを具備する。
【００３２】
　そして、ＰＴＺキーへの入力操作により、パン／チルトの方向およびズーム倍率の拡大
／縮小を示すキー操作信号が赤外線受光部４０を通じてＣＰＵ５０に供給され、ＰＴＺコ
マンド制御部５２はこれらの信号に応じてＰＴＺコマンドを発行する。これにより、パン
／チルト制御部３５は、ＰＴＺコマンドに応じてカメラ１０の方向を徐々に変化させるよ
うに雲台２０を制御し、またズーム制御部５１は、ＰＴＺコマンドに応じてカメラ１０の
ズーム倍率を徐々に拡大または縮小させる。
【００３３】
　一方、Ｍｏｖｅ＿Ｎｅｘｔキーへの入力操作により、左右それぞれの方向を指示するキ
ー操作信号が赤外線受光部４０を通じてＣＰＵ５０に供給され、Ｍｏｖｅ＿Ｎｅｘｔコマ
ンド制御部５３はこれらの信号に応じて左右いずれかの方向を示すＭｏｖｅ＿Ｎｅｘｔコ
マンドを発行する。これによりデータベース検索モジュール３４は、指示された方向に隣
接する人物に対応する顔位置情報を顔位置データベース３１から抽出し、その情報をパン
／チルト制御部３５およびズーム制御部５１に出力して、隣接する人物の顔を自動的に撮
像させる。
【００３４】
　このようにＭｏｖｅ＿Ｎｅｘｔキーを操作することにより、カメラシステムの操作者は
、会議の出席者の１人を撮像した状態から他の出席者を撮像した状態に簡単な操作で切り
替えることができ、ディスプレイ６０を見ながらカメラ１０の撮像方向やズーム倍率をマ
ニュアル調節する必要がなくなる。
【００３５】
　図３は、パン／チルト／ズーム動作の制御情報（Ｐｄｅｇ，Ｔｄｅｇ，Ｚｄｅｇ）につ
いて説明するための図である。
【００３６】
　本実施の形態では、パン／チルト／ズーム動作の制御情報を、水平および垂直に対する
カメラ１０の撮像方向と、カメラ１０のズーム動作状態とを角度形式で表したＰｄｅｇ，
Ｔｄｅｇ，Ｚｄｅｇによって表す。水平方向の回転動作（パン動作）については、図３（
Ａ）に示すように、雲台２０の回転角度を例えば最大１８０°とし、雲台２０の回転中心
と撮像される人物の顔の中心点とを結ぶ直線の角度（－９０．０°～＋９０．０°）をパ
ン動作の制御情報（Ｐｄｅｇ）とする。同様に、垂直方向の回転動作（チルト動作）につ
いては、図３（Ｂ）に示すように、雲台２０の回転角度を例えば最大６０°とし、雲台２
０の回転中心と顔の中心点とを結ぶ直線の角度（－３０．０°～＋３０．０°）をチルト
動作の制御情報（Ｔｄｅｇ）とする。
【００３７】
　また、ズーム動作の制御情報（Ｚｄｅｇ）については、図３（Ａ）に示すように、カメ
ラ１０の視野角として表す。この図では視野角を１．０°～４５．０°の範囲としており
、値が小さいほど望遠側のズーム状態となって、被写体が拡大される。
【００３８】
　これらの制御情報は、パン／チルト／ズーム動作を制御するためのパン／チルト制御部
３５やズーム制御部５１に供給される。これとともに、顔位置データベース３１に記憶さ
れる各人物の顔位置情報も、これらの角度情報の組（Ｐｄｅｇ，Ｔｄｅｇ，Ｚｄｅｇ）と
される。なお、顔位置データベース３１内のズーム動作の情報は、例えば、人物の顔が画
面いっぱいに表示されるときの視野角とする。
【００３９】
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　次に、このカメラシステムの動作をフローチャートを用いて具体的に説明する。まず、
図４は、カメラシステムの処理全体の流れを示すフローチャートである。
【００４０】
　〔ステップＳ１０１〕顔位置データベース３１に対する顔位置情報の自動登録処理を実
行する。この処理は、カメラシステムの使用を開始する際に、例えばＣＰＵ５０の制御に
より、カメラ１０の撮像方向を変化させながら撮像しうる範囲内の人物の顔を画像認識技
術を用いて自動的に認識し、それらの顔位置情報を顔位置データベース３１に登録してい
く処理である。なお、この処理については次の図５で説明する。
【００４１】
　〔ステップＳ１０２〕カメラ１０によって１フレーム分の撮像画像信号が出力され、顔
認識モジュール３２がこの信号を受信するまで待機する。そして、受信した場合にはステ
ップＳ１０３に進む。
【００４２】
　〔ステップＳ１０３〕実行待ち状態のＰＴＺコマンドがある場合には、パン／チルト制
御部３５およびズーム制御部５１がＰＴＺコマンド制御部５２からＰＴＺコマンドを受信
し、ステップＳ１０４に進む。ＰＴＺコマンドがない場合にはステップＳ１０５に進む。
【００４３】
　〔ステップＳ１０４〕受信したＰＴＺコマンドに応じて、パン／チルト制御部３５が雲
台２０を制御してカメラ１０の撮像方向を１ステップ分変化させ、またズーム制御部５１
がカメラ１０のズーム倍率を１ステップ分変化させる。この後、ステップＳ１０９に進む
。
【００４４】
　〔ステップＳ１０５〕実行待ち状態のＭｏｖｅ＿Ｎｅｘｔコマンドがある場合には、デ
ータベース検索モジュール３４がＭｏｖｅ＿Ｎｅｘｔコマンド制御部５３からＭｏｖｅ＿
Ｎｅｘｔコマンドを受信し、ステップＳ１０６に進む。Ｍｏｖｅ＿Ｎｅｘｔコマンドがな
い場合にはステップＳ１０７に進む。
【００４５】
　〔ステップＳ１０６〕データベース検索モジュール３４は、コマンドで指定された方向
に隣接する人物の顔を撮像するように、カメラ１０の方向を移動させる処理を実行する。
そして、処理終了後にステップＳ１０９に進む。なお、ステップＳ１０６の処理について
は図７で詳しく説明する。
【００４６】
　〔ステップＳ１０７〕ＰＴＺコマンドおよびＭｏｖｅ＿Ｎｅｘｔコマンドのいずれも受
信していない場合には、現在撮像中の範囲についての画像認識を利用した顔位置データベ
ース３１の更新処理を、顔認識モジュール３２およびデータベース更新モジュール３３が
実行する。なお、この処理については図６で詳しく説明する。
【００４７】
　〔ステップＳ１０８〕データベース検索モジュール３４が、更新された顔位置データベ
ース３１から現在撮像中の顔の顔位置情報をあらためて抽出し、その顔が画面の中心に位
置するようにカメラ１０の方向を制御し、さらに画面上の顔が所定の大きさになるように
ズーム動作を制御する。なお、ステップＳ１０７の処理で、撮像中の画面内から複数の人
物の顔が認識された場合には、その中でＰｄｅｇの値が画面内の中心に最も近い顔を撮像
するように制御する。以上の処理終了後、ステップＳ１０９に進む。
【００４８】
　〔ステップＳ１０９〕ＣＰＵ５０は、例えば電源切断操作などにより処理の終了が要求
されたか否かを判定し、要求されていない場合はステップＳ１０２に戻る。
【００４９】
　以上のフローチャートによる処理では、例として画像信号の１フレーム分の同期期間（
垂直同期期間）において１つの操作コマンドに応じた処理を実行している。ＰＴＺコマン
ドを受信した場合は、それに応じて１ステップ分のパン／チルト／ズーム動作の状態が変
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更される（ステップＳ１０４）。また、Ｍｏｖｅ＿Ｎｅｘｔコマンドを受信した場合には
、指定された方向に隣接する人物の顔が撮像されるように、パン／チルト／ズーム動作が
自動的に制御される（ステップＳ１０６）。
【００５０】
　なお、例えば雲台２０の回転速度が遅く、隣接する顔が撮像されるまでに垂直同期期間
より長い時間を要する場合には、その動作が完了するまでの間、次のコマンド受信に応じ
た処理やステップＳ１０７でのデータベース更新処理の実行を保留しておくようにしても
よい。
【００５１】
　また、ＰＴＺコマンドおよびＭｏｖｅ＿Ｎｅｘｔコマンドのいずれも受信していない場
合、すなわち、カメラ１０の撮像方向やズームレンズ位置が止まっている場合には、その
ときの撮像画像信号を基に画像認識が行われて、撮像されている範囲についての顔位置デ
ータベース３１内の記憶情報が更新される（ステップＳ１０７）。これにより、会議の参
加者の席の移動や参加人数の増減があった場合などに、顔位置データベース３１が自動的
に更新される。
【００５２】
　さらに、更新された顔位置情報に基づいて、撮像中の顔を画面の中心に移動させるよう
にカメラ１０の方向やズーム倍率が修正される（ステップＳ１０８）。このため、会議の
参加者の細かい位置の移動にカメラ１０が追随して、その顔が常に中心に映るようになり
、生成される画像の品質が向上する。また、誰の顔も映っていない状態が回避されて、無
駄な画像信号が送信されなくなる。
【００５３】
　図５は、顔位置データベース３１の自動登録処理の流れを示すフローチャートである。
【００５４】
　〔ステップＳ２０１〕パン／チルト制御部３５は、カメラ１０の撮像方向を示す雲台２
０の制御値を初期値に設定する。例えば、カメラ１０が撮像範囲の最も左上を向くように
制御する。なお、この処理中においてズーム制御部５１は、最も広角側のズーム状態とな
るようにカメラ１０を制御する。
【００５５】
　〔ステップＳ２０２〕現在撮像中の範囲についての画像認識を利用した顔位置データベ
ース３１の更新処理を、顔認識モジュール３２およびデータベース更新モジュール３３が
実行する。ここでは、対応する範囲についての顔位置情報が新規に登録される。なお、こ
のステップＳ２０２の処理は、図４のステップＳ１０７と同様であり、次の図６で詳しく
説明する。
【００５６】
　〔ステップＳ２０３〕パン／チルト制御部３５は、撮像可能な範囲のすべてについて、
画像認識による顔位置検出を行い、顔位置情報を更新したか否かを判定する。画像認識を
行っていない範囲がある場合にはステップＳ２０４に進み、すべての範囲について終了し
た場合には、初期動作を終了し、図４のステップＳ１０２に進んで通常動作を開始する。
【００５７】
　〔ステップＳ２０４〕パン／チルト制御部３５は、顔位置検出が行われていない次の撮
像範囲を撮像するように、カメラ１０の方向を制御する。この後、ステップＳ２０２に戻
って、現在の範囲についての顔位置検出を行い、対応する顔位置情報を登録する。
【００５８】
　以上のフローチャートの処理により、撮像可能なすべての範囲内をカメラ１０により撮
像して、その範囲内に存在する人物の顔の位置を自動的に検出し、その顔の顔位置情報を
顔位置データベース３１に登録することができる。
【００５９】
　図６は、顔位置データベース３１の更新処理の流れを示すフローチャートである。
【００６０】
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　〔ステップＳ３０１〕データベース更新モジュール３３は、雲台２０からパン／チルト
制御部３５を通じて現在のＰｄｅｇ，Ｔｄｅｇを取得し、ズーム制御部５１から現在のＺ
ｄｅｇを取得する。そして、これらの制御情報を基に、更新対象とする範囲（現在撮像中
の範囲に対応）を特定する。
【００６１】
　〔ステップＳ３０２〕データベース更新モジュール３３は、顔位置データベース３１中
の更新範囲内の記憶データをクリアする。
【００６２】
　〔ステップＳ３０３〕顔認識モジュール３２は、カメラ１０から撮像画像信号を受信す
る。
【００６３】
　〔ステップＳ３０４〕顔認識モジュール３２は、受信した画像信号を用いて画像認識処
理を行い、顔の位置を検出する。ここで、本実施の形態では１フレーム分の画像信号から
顔の位置を検出するため、フレーム間の差分を利用した画像認識の手法は使用できない。
適用可能な画像認識の手法としては、例えば、画像信号の色情報を基に肌色分布を検出し
て顔の輪郭を含む範囲を特定し、その範囲内の輪郭線や目、口などの部位の位置などをあ
らかじめ記憶していた複数の顔形態のテンプレートと比較して、顔の存在の有無を判定す
る手法などが挙げられる。
【００６４】
　また、顔を１つ以上検出した場合には、それぞれの顔を収容可能な最小の正方形枠を生
成し、その正方形枠の中心位置の画面上における座標（画素番号）を水平方向および垂直
方向の顔位置情報（Ｐｐｘ，Ｔｐｘ）とし、正方形枠の一辺の長さ（画素数）をズーム動
作に対応するデータ（Ｚｐｘ）とする。そして、この顔位置情報（Ｐｐｘ，Ｔｐｘ，Ｚｐ
ｘ）のリストを一時的に記憶する。
【００６５】
　例えば、３５２×２８８画素のＣＩＦ（Common Intermediate Format）サイズの画像で
あれば、Ｐｐｘは０～３５１，Ｔｐｘは０～２８７の値をとる。また、Ｚｐｘは例えば２
０～２００の値とする。
【００６６】
　〔ステップＳ３０５〕ステップＳ３０４において人物の顔を１つ以上検出した場合には
ステップＳ３０６に進み、検出されなかった場合にはステップＳ３０８に進む。
【００６７】
　〔ステップＳ３０６〕データベース更新モジュール３３は、現在のＰｄｅｇ，Ｔｄｅｇ
，Ｚｄｅｇの値を基に、顔認識モジュール３２に記憶された座標形式の顔位置情報（Ｐｐ
ｘ，Ｔｐｘ，Ｚｐｘ）を、角度形式の顔位置情報（Ｐｄｅｇ，Ｔｄｅｇ，Ｚｄｅｇ）に変
換する。
【００６８】
　例えば、現在のＰｄｅｇ，Ｔｄｅｇ、Ｚｄｅｇがそれぞれ－３０．０，＋１０．０，＋
４０．０である場合、撮像している画像の左端のＰｄｅｇは、－３０．０－４０．０／２
＝－５０．０、右端のＰｄｅｇは、－３０．０＋４０．０／２＝－１０．０、上端のＴｄ
ｅｇは、＋１０．０＋（４０．０×３／４）／２＝＋２５．０、下端のＴｄｅｇは、＋１
０．０－（４０．０×３／４）／２＝－５．０となる。従って、これらの値と画像の端部
の座標値とを線形に対応させることにより、座標形式の顔位置情報（Ｐｐｘ，Ｔｐｘ，Ｚ
ｐｘ）を角度形式の顔位置情報（Ｐｄｅｇ，Ｔｄｅｇ，Ｚｄｅｇ）に換算することができ
る。
【００６９】
　〔ステップＳ３０７〕データベース更新モジュール３３は、角度形式に変換した顔位置
情報のリストを顔位置データベース３１に登録する。
【００７０】
　〔ステップＳ３０８〕顔位置データベース３１は、記憶した顔位置情報をＰｄｅｇが小
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さい順にソートする。
【００７１】
　以上のフローチャートの処理により、現在撮像している範囲に含まれる顔位置情報のみ
が更新される。例えば、撮像範囲に複数の顔が検出された場合には、それらのすべての顔
位置情報が顔位置データベース３１に登録される。また、画像認識により顔が検出されな
かった場合には、その範囲に対応する顔位置情報が顔位置データベース３１から削除され
る。そして、更新後の顔位置情報はＰｄｅｇが小さい順にソートされるので、後述するＭ
ｏｖｅ＿Ｎｅｘｔコマンドに応じたカメラ方向移動処理において、隣接する顔の顔位置情
報を効率よく抽出できるようになる。
【００７２】
　図７は、隣接する顔へのカメラ方向移動処理の流れを示すフローチャートである。
【００７３】
　〔ステップＳ４０１〕データベース検索モジュール３４は、雲台２０からパン／チルト
制御部３５を通じて現在のＰｄｅｇ，Ｔｄｅｇを取得し、ズーム制御部５１から現在のＺ
ｄｅｇを取得する。
【００７４】
　〔ステップＳ４０２〕データベース検索モジュール３４は、顔位置データベース３１を
検索して、Ｍｏｖｅ＿Ｎｅｘｔコマンドで指定された左右いずれかの方向について、現在
のＰｄｅｇの値に最も近いＰｄｅｇを持つ顔位置情報を抽出する。
【００７５】
　〔ステップＳ４０３〕データベース検索モジュール３４は、抽出した顔位置情報のＰｄ
ｅｇと、現在のＰｄｅｇとの差分を演算する。
【００７６】
　〔ステップＳ４０４〕Ｐｄｅｇの差分の絶対値が所定のしきい値以下である場合はステ
ップＳ４０５に進み、しきい値を超えた場合はステップＳ４０６に進む。
【００７７】
　〔ステップＳ４０５〕データベース検索モジュール３４は、Ｍｏｖｅ＿Ｎｅｘｔコマン
ドで指定された方向について、現在のＰｄｅｇに２番目に近いＰｄｅｇを持つ顔位置情報
を抽出する。
【００７８】
　〔ステップＳ４０６〕データベース検索モジュール３４は、ステップＳ４０２またはス
テップＳ４０５で顔位置データベース３１から抽出したＰｄｅｇ，Ｔｄｅｇをパン／チル
ト制御部３５に出力して雲台２０を制御し、その顔位置情報に対応する顔の方向にカメラ
１０を向ける。
【００７９】
　また、同様に抽出したＺｄｅｇを用いて、カメラ１０のズーム動作を制御する。ここで
、本実施の形態では、顔位置データベース３１内のＺｄｅｇは、画像認識により検出され
た顔の大きさとほぼ等しい正方形枠を画面いっぱいに撮像するような値となっている。こ
のため、データベース検索モジュール３４は、抽出したＺｄｅｇの値を、対応する顔が画
面内で所定の大きさとなるように換算して、ズーム制御部５１に出力し、ズーム倍率を制
御する。例えば、正方形枠の一辺の長さが画像の横幅の１／４、縦方向長さの１／３とな
るように顔の大きさを設定した場合、顔位置データベース３１から抽出したＺｄｅｇを４
倍にしてズーム制御部５１に出力すればよい。
【００８０】
　以上のフローチャートの処理では、例えばその直前の垂直同期期間にＰＴＺコマンドに
応じたカメラ方向やズーム動作の制御が行われたことなどにより、現在のＰｄｅｇ，Ｔｄ
ｅｇ，Ｚｄｅｇが顔位置データベース３１内の顔位置情報と一致しない場合にも、Ｍｏｖ
ｅ＿Ｎｅｘｔコマンドによる制御を実行できるようにされている。
【００８１】
　すなわち、隣接する顔のＰｄｅｇと現在のＰｄｅｇとの差分値をしきい値と比較し（ス
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テップＳ４０４）、それらの差分値が小さければＰｄｅｇのずれ量を誤差の範囲内と判断
して、指定された方向に最も近いＰｄｅｇを持つ顔位置情報を現在の制御量と見なし、そ
の方向に次に隣接する顔にカメラ１０を向けさせるように制御する（ステップＳ４０５お
よびＳ４０６）。逆に、Ｐｄｅｇのずれ量が大きい場合には、指定された方向に最も近い
Ｐｄｅｇを持つ顔位置情報を用いてカメラ方向を制御することで、操作者が自然な感覚で
操作できるようになる。
【００８２】
　以上説明したように、第１の実施の形態に係るカメラシステムでは、カメラ１０が撮像
範囲をすべてスキャンして、画像認識処理により会議の出席者の顔の位置を検出して、そ
の情報を顔位置データベース３１に登録する。このため、出席者の顔の位置情報を顔位置
データベース３１に事前に登録する操作が不要となり、ユーザの手間が省けて利便性が高
まる。
【００８３】
　そして、Ｍｏｖｅ＿Ｎｅｘｔコマンドに応じて顔位置データベース３１に登録された顔
位置情報を抽出して制御を行うことで、方向を示すＭｏｖｅ＿Ｎｅｘｔキーのみを用いた
簡単な操作で、隣に存在する人物の顔を画面内の正確な位置に適度な大きさで映すことが
できる。また、例えば顔位置データベース３１の顔位置情報にＰｄｅｇの大きさ順に番号
を付しておき、リモートコントローラ４０ａなどによって番号を指定するだけで、任意の
人物の顔を撮像させることも可能である。
【００８４】
　さらに、通常動作時でもパン／チルト／ズーム動作を変化させる要求がないときには、
画像認識により撮像中の顔が常に画面の中心に映るように自動的に制御されるので、送信
先の会議室において自然で高品質な画像を表示させることができる。
【００８５】
　＜第２の実施の形態＞
　図８は、第２の実施の形態に係るカメラシステムのシステム構成を示す図である。なお
、この図８では、図１と対応する機能には同じ符号を付して示し、その説明を省略する。
【００８６】
　図８に示すカメラシステムは、図１に示したシステムの構成に加えて、音声信号解析装
置８０と、２つのマイクロフォン８１および８２とを具備している。マイクロフォン８１
および８２は、カメラ１０で撮像している会議室における出席者の声を集音するためのも
ので、集音された音声信号は音声信号解析装置８０に入力される。音声信号解析装置８０
は、入力された２つの音声信号から人間の声を抽出し、その声の発生された方向を推測し
て、方向を示す音声方向情報をカメラ制御装置３０に出力する。これによりカメラ制御装
置３０は、音声方向情報に基づいて発言している出席者の方向を特定し、その方向にカメ
ラ１０を向けることができるようになる。なお、音声方向情報は例えばＰｄｅｇ，Ｔｄｅ
ｇの値として与えられる。
【００８７】
　図９は、第２の実施の形態に係るカメラシステムの処理全体の流れを示すフローチャー
トである。
【００８８】
　〔ステップＳ５０１〕カメラ１０によって１フレーム分の撮像画像信号が出力され、顔
認識モジュール３２がこの信号を受信するまで待機する。そして、受信した場合にはステ
ップＳ５０２に進む。
【００８９】
　〔ステップＳ５０２，Ｓ５０３〕これらのステップは、図４のステップＳ１０３および
Ｓ１０４にそれぞれ対応する。すなわち、実行待ち状態のＰＴＺコマンドがある場合にの
みステップＳ５０３に進んで、パン／チルト制御部３５およびズーム制御部５１がＰＴＺ
コマンド制御部５２からＰＴＺコマンドを受信し、そのＰＴＺコマンドに応じて雲台２０
が制御されてカメラ１０の撮像方向が１ステップ分変化され、またカメラ１０のズーム倍
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率が１ステップ分変化される。この後、ステップＳ５１０に進む。
【００９０】
　〔ステップＳ５０４，Ｓ５０５〕これらのステップは、図４のステップＳ１０５および
Ｓ１０６に対応する。すなわち、実行待ち状態のＭｏｖｅ＿Ｎｅｘｔコマンドがある場合
にのみステップＳ５０５に進んで、データベース検索モジュール３４がＭｏｖｅ＿Ｎｅｘ
ｔコマンド制御部５３からＭｏｖｅ＿Ｎｅｘｔコマンドを受信し、コマンドで指定された
方向に隣接する人物の顔を撮像するようにカメラ１０の方向を移動させる。この後、ステ
ップＳ５１０に進む。
【００９１】
　〔ステップＳ５０６〕音声信号解析装置８０から音声方向情報が出力されている場合は
、パン／チルト制御部３５がこの情報（Ｐｄｅｇ，Ｔｄｅｇ）を受信して、ステップＳ５
０７に進む。また、音声方向情報が出力されていない場合はステップＳ５０８に進む。
【００９２】
　〔ステップＳ５０７〕パン／チルト制御部３５は、音声方向情報によって指定された方
向にカメラ１０を向けるように雲台２０を制御する。この後、ステップＳ５１０に進む。
【００９３】
　〔ステップＳ５０８，Ｓ５０９〕これらのステップは、図４のステップＳ１０７および
Ｓ１０８にそれぞれ対応する。すなわち、ステップＳ５０８では、現在撮像中の範囲につ
いての画像認識を利用した顔位置データベース３１の更新処理を、顔認識モジュール３２
およびデータベース更新モジュール３３が実行する。そして、ステップＳ５０９では、デ
ータベース検索モジュール３４が、更新された顔位置データベース３１から現在撮像中の
顔の顔位置情報をあらためて抽出し、その顔が画面の中心に位置するようにカメラ１０の
方向を制御し、さらに画面上の顔が所定の大きさになるようにズーム動作を制御する。こ
の後、ステップＳ５１０に進む。
【００９４】
　〔ステップＳ５１０〕ＣＰＵ５０は、例えば電源切断操作などにより処理の終了が要求
されたか否かを判定し、要求されていない場合はステップＳ５０１に戻る。
【００９５】
　以上のフローチャートによる処理では、図４の処理に加えて、音声信号解析装置８０か
らの音声方向情報に応じて、発言者の方向にカメラ１０を自動的に向けて撮像することが
できる。また、カメラ１０を発言者に向けた後、ＰＴＺコマンドやＭｏｖｅ＿Ｎｅｘｔコ
マンド、音声方向情報が受信されなければ、ステップＳ５０８およびＳ５０９の処理が実
行される。このため、発言者やその周囲に位置する人物の顔位置情報が顔位置データベー
ス３１に自動的に登録され、さらに、発言者の顔が画面の中央に位置するようにカメラ１
０の方向が自動的に調整される。従って、ユーザ操作を行うことなく、発言者の顔を適度
な大きさで正確に撮像することができるようになる。また、音声方向情報に応じて発言者
の近辺を自動的に撮像させた後、Ｍｏｖｅ＿Ｎｅｘｔキーを用いて撮像方向を正確に合わ
せることもできる。
【００９６】
　さらに、上記処理を用いると、例えば会議の開始時に出席者全員が順に声を発すること
で、各出席者の顔位置情報を顔位置データベース３１に自動的に登録し、その後に、Ｍｏ
ｖｅ＿Ｎｅｘｔキーを用いたカメラ方向切り替え処理や、番号指定などにより任意の出席
者の顔にカメラ１０を自動的に向ける処理を実行させることもできるようになる。
【００９７】
　なお、以上の各実施の形態のカメラシステムでは、ＰＴＺコマンドやＭｏｖｅ＿Ｎｅｘ
ｔコマンドを遠隔地から通信回線を通じて受信し、その受信コマンドに応じてカメラ１０
の撮像方向やズーム動作が制御できるようにしてもよい。これにより、一方の会議室から
他方の会議室におけるカメラ動作を通信回線を通じて簡単に制御することが可能になる。
また、各地の会議室におけるカメラ動作を１カ所で簡単に制御することも可能になる。
【００９８】
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　また、上記の各実施の形態では、本発明を適用したカメラシステムを電子会議システム
に使用した場合について説明したが、このようなカメラシステムは他に、例えば録画メデ
ィア用や放送用の映像コンテンツを作成する際にカメラ方向の切り替えを簡単な操作で行
うようにするといった用途にも使用することができる。
【図面の簡単な説明】
【００９９】
【図１】第１の実施の形態に係るカメラシステムのシステム構成を示す図である。
【図２】カメラ制御装置およびＣＰＵが備えるカメラ制御のための機能を示すブロック図
である。
【図３】パン／チルト／ズーム動作の制御情報について説明するための図である。
【図４】カメラシステムの処理全体の流れを示すフローチャートである。
【図５】顔位置データベースの自動登録処理の流れを示すフローチャートである。
【図６】顔位置データベースの更新処理の流れを示すフローチャートである。
【図７】隣接する顔へのカメラ方向移動処理の流れを示すフローチャートである。
【図８】第２の実施の形態に係るカメラシステムのシステム構成を示す図である。
【図９】第２の実施の形態に係るカメラシステムの処理全体の流れを示すフローチャート
である。
【符号の説明】
【０１００】
　１０……カメラ、２０……雲台、３０……カメラ制御装置、３１……顔位置データベー
ス、３２……顔認識モジュール、３３……データベース更新モジュール、３４……データ
ベース検索モジュール、３５……パン／チルト制御部、４０……赤外線受光部、４０ａ…
…リモートコントローラ、５０……ＣＰＵ、５１……ズーム制御部、５２……ＰＴＺコマ
ンド制御部、５３……Ｍｏｖｅ＿Ｎｅｘｔコマンド制御部、６０……ディスプレイ、７０
……画像エンコーダ
【図１】 【図２】
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