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・本書の著作件は、株式会社フォトロンが所有しています。 

 本書の一部または全部を株式会社フォトロンの書面による許可なく複写・複製することは、その形態を問わず禁じます。 

 

・本書の内容に関しては、将来予告なしに変更することがあります。 

 

・本書の内容について万全を期して作製いたしましたが、万一、ご不審な点や誤り、記載もれなどお気づきに点がありましたら、本書巻末のお問い合わせ先まで

ご連絡ください。 

 

・本製品および本書を運用した結果の影響については、いかなる件にも責任を負いかねますので予めご了承ください。 

 

・本製品の仕様および機能は、改良のため予告なく変更させていただく場合があります。 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

本書の表記 
本書では説明する内容によって以下のアイコン、記号を使用しています。 

アイコン 説明 

 必ず読んでいただきたいことを記載しています。 

 

 操作する上で守っていただきたいことや、注意してい

ただきたいことを説明しています。 

 操作するときに気をつけることや、説明の補足事項を

記載しています。 

 参照先を記載しています。 

 

 メモ欄として自由にご使用ください。 
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１．TEMA の起動 
 

まず TEMA を起動してみましょう。TEMA をインストールすると、デスクトップ上に、次のようなアイコ

ンが表示されます。一般的なWindowsのソフトウェアと同じように、アイコンをダブルクリックすること

で TEMA を起動します。 

 

 
 

オープンニングのタイトルが表示された後に、TEMA が起動します。 

 

 
 

TEMA の起動後にテンプレートの選択画面（下記）が表示される事があります。 

テンプレートとは、TEMA で行う処理をある程度自動化する機能で、追跡設定や 

グラフ・表の表示設定をテンプレート内に保管し、作業のひな形として利用できます。 

あらかじめ用意されたテンプレートの他に、自分でテンプレートを作成する事も可能です。 

テンプレートの作成の仕方は TEMA リファレンスマニュアルを参照ください。 

 

 
 

本書では、テンプレートを使用しない為、<Empty Test>を選択します。 
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２．単位(Default Units)と数精度(Number Precision)の設定 
 

●「Tools」-＞「Preferences」を選択します。Preferences ウィンドウが表示されます。 

 

  
 

 
 

2-1 単位(Default Units) 設定 

 

① 左部のメニューから、Precision & Units を選択します。 

 

② 表示されたリストから、単位を指定したい単位系を選択します。 

 

③ Default Unit のドロップダウンリストから適切な単位を選択します。 

 

④ 「OK」ボタンをクリックします。 
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2-2 数精度(Number Precision)設定 

 

① 同様のメニュー（Precision & Units）を選択します。 

 

数精度は、絶対または相対表現で、データタイプ毎に設定できます。 

絶対精度は、少数点精度レベルと測定単位に関連して指定されます。例えば、時間の精度が

0.0001秒と指定された場合には、全ての時間関連の単位について1秒の10000分の1の精度で

表示することを意味します。 

相対精度を指定した場合には、精度表示は少数点位置に関係なく有効桁数で決定されます。 

TEMA では精度の管理を簡単に行うために、いくつかの単位についてはツリー構造でより上位レ

ベルの単位における精度指定を下位レベルに受け継ぐしくみになっています。もちろんこれは必

要に応じて解除することができます。 

 

 

 

② 表示されたリストから、精度を指定したい単位系を選択します。 

 

設定箇所は、Number Precision の枠内です。 

 

②-１ 解析精度を絶対値で指定するには Absolute Precision ボックスをチェックします。 

精度値を記入します。 

必要であれば、Default Unit ドロップダウンリストから、適切な単位系を選択します。 

 

②-２ 相対値で、精度を指定するには Absolute Precision ボックスのチェックを外します。 

精度値を有効桁数で入力します。 

必要であれば、Default Unit ドロップダウンリストから適切な単位を選択します。 

 

③ 他の単位系に対しても同様の精度指定を繰り返します。 

④  「OK」ボタンをクリックします 

 

 

 

 上記設定は、TEMA 内に保持されます。最初の TEMA起動時のみ、設定します。 
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３．動画像の読み込み 
 

TEMAを起動して、はじめに行なうことは、これから解析しようとする動画像ファイルを TEMAに読み

込むことです。ソフトウェアを起動から、解析する動画像ファイルを,ソフトウェアに読み込みます。 

 

「File」メニューから、一番上の「New Camera View」を選択してください。 

このコマンドで、動画像ファイルを TEMA に読み込むことができます。 

   
 

このコマンドは、カメラマークのアイコンからでも実行できますので、慣れてきたらこちらを利用する

と便利です。「New Camera View」コマンドを実行すると、TEMA は次のような動画像の読込み画面

を表示します。 

   
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

・1）のエリア フォルダ階層を表示します。 

・2）のエリア 4 のエリアで選択されている画像ファイルのプレビュー画像を表示します。 

・3）のエリア フォルダのパスを表示します。直接ここに入力することもできます。 

・4）のエリア 2 のエリアのフォルダに格納されている動画像ファイルを表示します。 

 

1） 2） 

3） 

4） 
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② ファイルを選択して、画像を確認したら、「OK」ボタンをクリックしてください。 

 

 

動画像ファイルを読み込むと、次のダイアログボックスが表示されます。ここでは、読み込んだ動

画像に対して自由に実験名を設定したり、撮影された際のフレームレートを設定したりすることが

できます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

この画像は 1000 コマ/秒で撮影された動画像ですので、”Frame Frequency“の項に、「1000」と入力

されています。 

もし違う値が入っていた場合は、「Override」にチェックをして、正しい値を入力してください。 
 

 

 

 

 構成が TEMA Lite の場合は、「Camera Parameters」以下の項目は表示されません。 
 

 
 

 

2D 
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動画像が正常に読み込まれると、次のような画面となります。 
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４．追跡を設定する 
 

では、実際に追跡を実行して行きましょう。 

まずは、追跡したい追跡点を追加する作業を行います。 

 

① 画像の最初のフレームに戻ります。 

 

② 「Default Trackers」ツールバーが表示されている場合、「Auto」のチェックが入っていない事をご

確認ください。 

 

 
 

 

④ 「Camera」メニューから「Add Point」で選択、または対応するアイコンをクリックします。 

１回で１個の追跡点が作成されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

④ マウスで、画像上の追跡したい点を、クリックします。 

今回は、ダミーヘッド上のマーカー４点を追跡してみましょう。 

 

⑤ 上記③～④を３回繰り返し、４点を指定します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 このときは、マーカーの中心にきっちり合わせて配置しなくてもかまいません。 

ずれていても大丈夫です。また各追跡点の数字は異なっていてもかまいません。 

ここに、追加した追跡点（Point）がリスト

として表示されます。 

TEMA では追跡点（Point）は別々に管

理されているので、それぞれに対して

個別にいろいろな設定をすることができ

ます。 
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⑥ マーカーの位置を正確に合わせます。 

追跡点を選択し、マウスで右クリックし、「Show Window」を選択します。 

このウィンドウ内で追跡点の位置を修正します。マウスで正しい位置をクリックすると 

追跡点位置が移動します。 

 

 

 このウィンドウで、追跡実行時にきちんと追跡しているかの確認が簡単に行えます。 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑦ 追跡点の設定を行います。 

追跡点を選択し、マウスで右クリックし、「Point Setup」を選択します。 

Point Setup ウィンドウが表示されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 追跡点の位置や設定はアンドゥリドゥボタン  にて作業のやり直しを行う事が可能です。 
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⑦-１ 追跡の方式を選択します。 

   

   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

上記のうち、「Quadrant Symmetry」「Circle」「Circular Symmetry」「Airbag」「Advanced Airbag」

「Virtual」はオプションです。該当するオプションが有効でない場合はボタンが表示されません。 
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⑦-2 Point Setup 共通設定について 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1  Point name 

新しいポイントに、「ポイント#1」、「ポイント#2」、その他の範囲から名前を与えます。 初期設

定の名前を使用するか、またはより意味のある名前をキー入力します。 

もし複数のポイントが選択されていると、追跡ポイント名フィールドが不可になり、個々の名

前は変更できません。テストコンテンツウィンドウ内で選択し名前を変更することにより、 同

様に直接ポイント名を変更できます。 

 

2  Image Mode 

追跡処理をする時のカラーモードを選択できます。 

 「color」  フルカラーで表示・追跡処理されます。 

 「B/W」  グレースケールで表示・追跡処理されます。 

 「Red」  赤色プレーンのみで表示・追跡処理されます。 

 「Green」  緑色プレーンのみで表示・追跡処理されます。 

 「Blue」  青色プレーンのみで表示・追跡処理されます。 

 

3  Accept lost point for frames 

連続したイメージで何度、追跡点（ポイント）を見失うと、自動的にスリープ状態であると見な

されるかを指定します。初期設定は 0 で、これは位置を決めることのできない追跡点（ポイン

ト）は、すべて見失っていると見なされることを意味します。このボックスに2を入力すると、最

初から 2 回連続で追跡点（ポイント）を見失っても、それをスリープ状態として扱います。 

 

 

1 

2 

3 

4 

5 

6 



 

11 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4  Disable when lost 

TEMA はポイントを見失うと、項目 3 の「Accept lost point for frames」分のフレーム数待機 

した後もポイントを見失ったままの時、解析を停止します。 

このチェックを入れていると、解析は停止せずに見失ったポイントを「無効」設定に変更して 

追跡を継続します。 

 

5  Use Group to calculate lost points 

追跡が出来なかったポイントについて、予め他のポイントとグループ化しておくことで、他ポイ

ントとの位置関係から予測して追跡を継続します。 

 

6  Frame to frame prediction 

チェックが入っている場合、追跡機能は、次の位置を追跡する時、前のポイントの位置を考

慮することを意味しています。 

例えば振動するような動きや、一定方向でない動きなどの場合にはチェックをはずします。 

 

7  Show Tracher 

Animate --- カメラビュー（Camera View）内でリアルタイムにビジュアライザー（軌跡を見る）

のデータを表示します。 

Show ---   ビジュアライザーデータの表示を設定します。スキップ（間隔を入力）、または

全軌跡を表示, 濃い、ノーマル、まばらを選択します。現在の時刻を選択する

と、既存の設定より、軌跡は見られません。 

  

 

4 

5 

7 

6 
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⑦-3 追跡方法について 

 

TEMA では以下の追跡方法があります。 

 

相関追跡（Correlation）  

指定したテンプレート内のピクセルをマッチング参照処理にて追跡点を探していくパターンマッ

チング追跡機能です。物体が小さいなどマーカーを付けられないケースでも追跡ができます。 

相関+追跡（Correlation+）  

指定したテンプレート内のピクセルをマッチング参照処理にて追跡点を探していくパターンマッ 

チング追跡機能です。 

Correation と比べて、高周波振動など、微小な動作を追うのに適しています。 

対称形状追跡（Quadrant Symmetry） 

のような象現マーカーを使用する場合、そのマーカーに含まれる象現の中心を追跡する機

能です。マーカーが回転してしまう場合でも追跡ができます。 

アドバンス円形追跡（Advanced Circle (BETA)） 

円形の重心を追跡する同心円追跡機能です。円形のターゲットの追跡に有効です。 

マウスホイールで円の大きさを指定し、クリックで設置します。サーチエリアの指定ができませ 

んので、十分な速度で撮影する必要があります。 

二値化円形状追跡（Circle） 

円形の重心を追跡する同心円追跡機能です。円形のターゲットの追跡に有効です。 

こちらは円形の輝度を指定します。 

輝度重心追跡（Centre of Gravity） 

背景に対して高いコントラストを持つ明瞭なマーカーを追跡する輝度重心追跡機能です。 

黒または白の領域の重心を追跡できます。 

同心円形状追跡（Circular Symmetry） 

円形の重心を追跡する同心円追跡機能です。円形のターゲットの追跡に有効です。 

こちらは円形の大きさを指定します。 

交差追跡（Intersection） 

画像上にある線をエッジより検出して、その交差点を追跡する機能です。 

角追跡（Corner Contour） 

画像上にある角をエッジより検出して追跡する機能です。 

輪郭追跡（Airbag） 

エアバックのように追跡中にサイズや形の変わる不規則な形状の対象物を濃度抽出より輪郭

を追跡する機能です。 

輪郭追跡（Advanced Airbag） 

エアバックのように追跡中にサイズや形の変わる不規則な形状の対象物をエッジ抽出より輪

郭を追跡する機能です。 

仮想点（Virtual） 

あらかじめ位置関係がわかっている他のポイントを参考にして座標値を算出します。この機能

を使用することにより、マーカーがない部分も追跡が可能です。 

定点（Constant） 

スケーリングの基準点となるマーカーに使います。計測点（Point）は初めに指定した位置に固

定したまま追路を行いません。 

 

 

 

上記のうち、「対称（Quadrant Symmetry ） 二値化円形（Circle ） 同心円形（Circular 

Symmetry ）  エアバッグ（Airbag ） アドバンスエアバッグ（Advanced Airbag ） 仮想点

（Virtual ） はオプションです。 

該当するオプションが有効でない場合は、ボタンが表示されません。 
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⑦-4 各追跡方法のプロパティについて (Point Set up のダイアログ右側参照) 

 

相関追跡（Correlation） 

 

「Template」 

追跡を行う際の元となる画像情報の大きさの設定です。 

 

Core Size 

指定した半径以内の全てのピクセルが 

   テンプレートデータになります 

Total Size 

指定した半径内のいくつかのピクセルが 

   テンプレートデータになります。 

Update Factor 

前の画像内で選択した画像情報がどのように現れた

かを考慮し、追跡を行う際の元となる画像情報を更新

します。値「0」は考慮なしを意味し、先頭フレームの画

像情報が常に追跡を行う際の元となる画像情報とな

ります。値「1」は追跡を行う際の元となる画像情報が

完全にアップデートされることを意味し、常にひとつ手

前の画像情報が追跡を行う際の元となる画像情報と

なります。 

Circle 

追跡を行う際の元となる画像情報として円形状を使用します。 

Square 

追跡を行う際の元となる画像情報として四角形状を使用します。 

Cross 

追跡を行う際の元となる画像情報として十字形状を使用します。 

 

「Search Area」 

現在の画像内でポイントを位置付けようとする時、トラッカーが探す前画像内のポイント回りの探索

エリアです。 

 

Size (X) サーチエリアの半分の幅です。  

Size (Y) サーチエリアの半分の高さです。  

Reduce After 2nd Image  

2 枚目以降の探索範囲を波線の範囲に減少します。「Frame to frame prediction」と 

併用することで、追尾処理にかかる時間を減少させる事ができます。 

 

「Filter with Sobel filter」  

画像のエッジを抽出します。 

 

「Pull point to straight path」 

サーチエリア内に 2 つ以上の追跡候補がある場合、より近いものを追跡する効果を設定します。

None だと低く、High だと効果が高く設定されます。 

 

「Tracker Tolerance」 

追跡時の許容範囲を設定します。ポイントの位置を予測する時、使用する許容レベルを設定するた

めに使用されます。高い値を設定すると追跡が途中で停止する事を抑制しますが、追跡の厳密さ
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は失われます。 

 

 

相関+追跡（Correlation+） 

 

「Template」 

追跡を行う際の元となる画像情報の大きさの設定です。 

 

Size  テンプレートデータになります。 

 

「Search Area」 

現在の画像内でポイントを位置付けようとする時、 

トラッカーが探す前画像内のポイント回りの探索エリアです。 

 

Size (X) サーチエリアの半分の幅です。  

Size (Y) サーチエリアの半分の高さです。  

Reduce After 2nd Image  

2 枚目以降の探索範囲を波線の範囲に減少します。「Frame to frame prediction」と 

併用することで、追尾処理にかかる時間を減少させる事ができます。 

 

「Tracker Tolerance」 

追跡時の許容範囲を設定します。ポイントの位置を予測する時、使用する許容レベルを設定す

るために使用されます。高い値を設定すると追跡が途中で停止する事を抑制しますが、追

跡の厳密さは失われます。 
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⑦-5 対象形状追跡（Quadrant Symmetry）、および同心円形追跡（Circular Symmetry） 

 

「Template」 

追跡を行う際の元となる画像情報の大きさの設定です。 

 

Objective size 

対称形状や同心円形状として追跡するパターンの大きさ

です。 

 

「Search Area」 

現在の画像内でポイントを位置付けようとする時、トラッカーが探

す前画像内のポイント回りの探索エリアです。 

 

Size (X) 

サーチエリアの半分の幅です。  

Size (Y) 

サーチエリアの半分の高さです。  

Reduce After 2nd Image  

2 枚目以降の探索範囲を波線の範囲に減少します。「Frame to frame prediction」と 

併用することで、追尾処理にかかる時間を減少させる事ができます。 

 

「Pull point to straight path」 

サーチエリア内に 2 つ以上の追跡候補がある場合、より近いものを追跡する効果を設定します。

None だと低く、High だと効果が高く設定されます。 

 

「Tracker Tolerance」 

追跡時の許容範囲を設定します。ポイントの位置を予測する時、使用する許容レベルを設定するた

めに使用されます。高い値を設定すると追跡が途中で停止する事を抑制しますが、追跡の厳密さ

は失われます。 
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⑦-6 輝度重心追跡（Centre of Gravity）および二値化円形追跡（Circle） 

 

 

「Search Area」 

現在の画像内でポイントを位置付けようとする時、 

トラッカーが探す前画像内のポイント回りの 

探索エリアです。 

 

Size (X) 

サーチエリアの半分の幅です。  

Size (Y) 

サーチエリアの半分の高さです。  

 

 

 

 

「Object Thresholds」 

輝度重心として検出する輝度の最大値と最小値を 

定義します。 

検出されたエリアは赤色で表示されます。  

 

 

Bright (dynamic) 

明るいターゲットに合わせて、閾値を 0 から 255 の範囲内で動的に設定します。 

Dark (dynamic) 

暗いターゲットに合わせて、閾値を 0 から 255 の範囲内で動的に設定します。 

Min 

輝度重心として検出する輝度の最小値です。0 から 255 の範囲内で設定します。 

Max 

輝度重心として検出する輝度の最大値です。0 から 255 の範囲内で設定します。 

Object radius 

追跡されるターゲットのサイズより少し小さいために調整されます。 適切なグレースケー

ルしきい値を決定することに使用されます。 

Bright object 

サーチエリアの最も明るい部分をターゲットに選択するために使用するボタンです。  

Dark object 

サーチエリアの最も暗い部分をターゲットに選択するために使用するボタンです。  

 

「Area Thresholds」 

「Object Thresholds」にて定義された輝度値範囲にて検出されるエリアの面積(ピクセル数)について

閾値を設けます。「Min」にて定義された値以下のピクセル数のエリアは追尾対象から除外されま

す。 

「Current」に表示されているのが、今の設定で認識されているピクセル数になります。 
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⑦-7 交差追跡（Intersection）                             

 

「Edge Detection」 

交差点を生成する線のエッジがどのように確定され

るかを設定します。 

 

Image Blur 

ノイズを除去する機能です。値が高いほどノ

イズを除去します。  

Edge Threshold 

エッジとして判断されるピクセルを設定しま

す。値が高いほど許容値が上がり、エッジと

して判断されるピクセルが多くなります。 

 

「Line Detection」 

エッジより検出された線の設定を行います。 

 

Min Length 

最小限の線の長さを決定します。  

Max Gap 

直線として検出するピクセル幅を設定します。「1 」と設定すると画像の上でも一つの画素  

ラインに乗った直線しか抽出されません。 

 

「Search Area」 

現在の画像内でポイントを位置付けようとする時、トラッカーが探す前画像内のポイント回りの探索

エリアです。 

 

Size (X) 

サーチエリアの半分の幅です。  

Size (Y) 

サーチエリアの半分の高さです。  

 

「Pull point to straight path」 

サーチエリア内に 2 つ以上の追跡候補がある場合、より近いものを追跡する効果を設定します。

None だと低く、High だと効果が高く設定されます。 

 

「Tracker Tolerance」 

追跡時の許容範囲を設定します。ポイントの位置を予測する時、使用する許容レベルを設定するた

めに使用されます。高い値を設定すると追跡が途中で停止する事を抑制しますが、追跡の厳密さ

は失われます。 
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⑦-8 角追跡（Corner Contour）  

 

                            

「Edge Detection」 

角を生成する線のエッジがどのように確定されるかを設

定します。 

 

Image Blur 

ノイズを除去する機能です。値が高いほどノイズ

を除去します。 

Edge Threshold 

エッジとして判断されるピクセルを設定します。

値が高いほど許容値が上がり、エッジとして判

断されるピクセルが多くなります。 

 

「Corner Detection」 

エッジより検出された角の設定を行います。 

 

Detect corner 

設定された条件より角の検出を自動で        

決定します。 

Advanced 

角の検出の詳細設定を行います。 

Segment length 

角の検出に用いる線分の長さを設定します。短いほど鋭角の先を検出                   

しやすくなりますが、検出エラーも大きくなります。                                     

MAX Gap 

エッジ検出されたあるふたつの曲線について、それぞれの端点がここで設定した値よりも

近い場合には、このふたつの曲線はひとつの曲線と解釈されます。 

 

「Search Area」 

現在の画像内でポイントを位置付けようとする時、トラッカーが探す前画像内のポイント回りの探索

エリアです。 

 

Size (X) 

サーチエリアの半分の幅です。  

Size (Y) 

サーチエリアの半分の高さです。  

 

「Pull point to straight path」 

サーチエリア内に 2 つ以上の追跡候補がある場合、より近いものを追跡する効果を設定します。

None だと低く、High だと効果が高く設定されます。 

 

「Tracker Tolerance」 

追跡時の許容範囲を設定します。ポイントの位置を予測する時、使用する許容レベルを設定するた

めに使用されます。高い値を設定すると追跡が途中で停止する事を抑制しますが、追跡の厳密さ

は失われます。 
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⑦-9 輪郭追跡（Airbag） 

 

「Search Area」 

追跡の範囲です。エアバックが最大に膨張した状態で 

サーチエリアがエアバックより広い範囲を囲むように設定します。 

 

Size (X) 

サーチエリアの半分の幅です。  

Size (Y) 

サーチエリアの半分の高さです。  

 

 

「Accept search area edge hits」 

チェックが入っている場合、「Object Thresholds」にて定義されたエリアが「Search Area」で定義され

た枠に接した際に追尾処理を停止します。 

 

「Object Thresholds」 

追跡されるエアバックを定義づけるしきい値の設定を行います。2 つのしきい値設定は、0 から 255

の範囲内で物体のしきい値の範囲を調整するため 組み合わせて使用されます。物体のアウトライ

ンは、赤色で表示されます。 

 

Min(最小) 

最小しきい値は、値をキー入力するか、 適切な位置にスライダーをドラッグすることにより

調整されます。  

Max(最大) 

最大しきい値は、値をキー入力するか、 適切な位置にスライダーをドラッグすることにより

調整されます。 

None 

処理対象画像について、背景画像との画像差分処理を行いません 

First image 

処理対象画像について、先頭フレームの画像を背景画像とした画像差分処理を行います 

Image at time 

処理対象画像について、指定した時刻の画像を背景画像とした画像差分処理を行います 

 

「Area Thresholds」 この機能は、輪郭エリアとして認識される範囲について設定できます。 

  Current Area: --- 現在選択されているピクセル数を表示しています。 

  Min: ---輪郭エリアとして認識されるための最低ピクセル数を指定します。 

適切に指定することで、細かいノイズを無視することができます。 

  Max: --- 輪郭エリアとして認識されるための最大ピクセル数を指定します。 

 適切に指定することで、しきい値設定の問題でエリアが大きくなり過ぎた時に 

 追跡を停止させることができます。 

  Growth Limit: --- エリアの増減率を%で指定します。 例えば 100%と指定すると、2 倍以上になる

時にエラーで停止します。 

Min、Max と同様、しきい値の問題で追跡したいエリア以外にも輪郭エリアが広がって 

しまった時に、エラーで停止させることができます。 

 

 

「Subtract/Remove Background Image」 この機能は、背景差分および除去を行うものです。 

  Remove background --- 背景差分した映像から、差の小さい領域を二値化除去したい時に 

        チェックを入れます。 
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  Threshold --- 差分用の背景として指定したフレームと、現在のフレームとの差分がここで指定

したしきい値を境に二値化除去されます。 

  Filter size --- 二値化除去をする時の滑らかさに影響します。 

  Wiggle --- 二値化除去をする時の滑らかさに影響します。 

 

  None --- 背景差分を行いません。 

  First image --- 1 フレーム目との背景差分を行います。 

始めに何も映っていない状態からの撮影(エアバッグ展開前など)の場合に 

有効です。 

  Image at time: --- 指定した時間との背景差分を行います。 

 

「Pre Filtering」 

この機能は、選択されたしきい値範囲が適用される前に、より滑らかな定義を作成するために画像

にフィルターを適用します。 

 

None(なし) 

フィルターは適用されません。 

Gaussian(ガウシアン) 

ガウシアンスムージングフィルタが適用されます。 

Median(メディアン) 

メディアンスムージングフィルタが適用されます。  

Filter size(フィルタサイズ) 

適用するフィルターのピクセルのサイズを指定します。サイズは、対応するラジオボタンを

選択することにより、 3、5、7、9 に設定されます。 

 



 

21 

 

 

⑦-10 輪郭追跡（Advanced Airbag） 

 

「Edge Detection」 

エアバックのエッジがどのように確定されるかを

設定します。 

 

Image Blur 

ノイズを除去する機能です。ノイズを値 

が高いほどノイズを除去します。 

Edge Threshold 

エッジとして判断されるピクセルを設定

します。値が高いほど許容値が上がり、

エッジとして判断されるピクセルが多くな

ります。 

None 

処理対象画像について、背景画像との画像差分処理を行いません 

First image 

処理対象画像について、先頭フレームの画像を背景画像とした画像差分処理を行います 

Image at time 

処理対象画像について、指定した時刻の画像を背景画像とした画像差分処理を行います 

Remove Inner Edges 

最も外側のエッジのみの検出を指定します。エッジとして検出された内側の部分を除去し

ます。 

 

「Contour Generation」 

オブジェクトがどのように計算され、表示されるかを設定します。 

 

Contour Smoothing 

値が高いほど、鋭角なコーナーを犠牲にして滑らかな輪郭線にします。 

View Contour 

輪郭線の表示を指定します。輪郭線を隠すことにより、検出させたエッジをより見やすくす

ることができます。 
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⑦-11 円形追跡（Advanced Circle (BETA)） 

 

「Edge Detection」 

円形のエッジがどのように確定されるかを設定

します。 

 

Image Blur 

ノイズを除去する機能です。値 が高

いほどノイズを除去します。 

Edge Threshold 

エッジとして判断されるピクセルを設

定します。値が高いほど許容値が上

がり、エッジとして判断されるピクセル

が多くなります。 

No 

処理対象画像について、背景画像と

の画像差分処理を行いません 

First image 

処理対象画像について、先頭フレーム

の画像を背景画像とした画像差分処理を行います 

Image at time 

処理対象画像について、指定した時刻の画像を背景画像とした画像差分処理を行います 

Remove Inner Edge 

最も外側のエッジのみの検出を指定します。エッジとして検出された内側の部分を除去し

ます。 

 

「Contour Generation」 

オブジェクトがどのように計算され、表示されるかを設定します。 

 

Contour Smoothing 

値が高いほど、鋭角なコーナーを犠牲にして滑らかな輪郭線にします。 

View Contour 

輪郭線の表示を指定します。輪郭線を隠すことにより、検出させたエッジをより見やすくす

ることができます。 

 

「Radius」 

半径として抽出する大きさや、変化する際の許容量を設定します。 

 

  Current radius 

     現在抽出されている半径サイズが表示されます。 

  Limit radius change 

     境界の半径が変わってしまう場合にチェックします。 

  Max difference/frame 

     画像 1 フレームにつき、何 Pixel まで変化するかを指定します。 

     「境界の半径が変化する」にチェックを入れると指定できます。 

  Accepted deviation (fraction of radius) 

     設定した半径と、実際検出した半径が違った場合、どの程度まで許容するかを設定しま 

     す。 数値が大きいほど、大きな違いでも許容されます。 
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⑦-12 仮想点（Virtual） 

 

仮想点として設定した追跡点と同じグループに所属している他の追跡点の動きから、追跡点の位

置が計算されます。 

 

3 つのポイントを選択し、Camera メニューの「Create Point Group」を選択。 

「Add Point Group」ダイアログが表示されるのでグループ名を入力して OK ボタンを押します。 

 
グループ化されると上図のようにポイントの状態マークに赤い印がつきます。 

グループ化されたマーカーとの相関関係より、Virtual に指定したポイントの計算を自動的に行いま

す。 

 

 

 

 

⑦-12 定点（Constant） 

スケーリングの基準点となる動かないマーカーを設定する時使用します。 

 

 
 

「Point Position」 

定点の位置を設定します。 
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５．追跡を実行する 
 

例では、『Quadrant Symmetry』にて、追跡を行います。 

 

 

 Special Tracker オプションがない場合には、Correlation で行ってください。 
 

 

では、実際に追跡を実行して行きましょう。 

追跡を行うにはツールバー上の追跡ボタン  を使用します。 

追跡ボタン毎に追跡方法が異なり、左から順に 

「時間逆方向の自動追跡」 「時間逆方向のステップ追跡」 

「時間順方向のステップ追跡」 「時間順方向の自動追跡」 

という追跡方法で追跡処理を行います。 

 

追跡は、画像の再生方向どちらでも行なうことができます。 

今回は、画像の先頭から時間順方向に自動追跡を行います。 

 

 
 

追跡を始めると、画像が順に再生され、それに伴って「Point Zoom」ウィンドウに追跡点周辺の拡大

映像も随時更新されながら追跡を進めて行きます。 

 

＊＊自動追跡に失敗した場合＊＊ 

TEMA では、自動追跡に失敗した場合、それを知らせるアラームが鳴り、自動追跡を一時停止しま

す。また、画面上のマーカーが変化し、追跡点リストの該当追跡点に[？] マークが表示されます。 

 

＊＊追跡に失敗した場合の表示＊＊ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

この場合には、Point Zoomウィンドウで、マウスを使用しずれを調整して、マーカー中心に追跡点

がくるように移動してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 調整が済んだら、再び追跡アイコン  をクリックして、追跡を実行してください。 
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６．実寸法の設定 
 

グラフ/値の表示単位を設定します。＊デフォルトの単位は、pixel と ms です。 

画像データ中の実際の距離/長さがわかっている部分を実寸法で定義することにより、現実の単位

系として表示させます。 

 

① 基準としたいスケール 2点に追跡点を追加します。 

 例：追跡点５と６を追加：追跡方式：Constant。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

+ 

 

 

② 画像表示ウィンドウをアクティブにし、マウスの右ボタンから[Scaling/Coordinate Systems] 

コマンドを選択します。 

 

 
 

設定ウィンドウが表示されます。 

タブから「Motion Planes」を選択します。次のような画面が表示されます。 
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③ 設定を行います。 

    i)  2 次元スケーリングの場合 

 

    Mode：   Simple Parallel 

Time Mode：   Static 

Reference Time：   0 mSec 

Point 1：   Point#5 

Point 2：   Point#6 

Distance between points： 100 mm 

 

この場合、時刻 0 mSec における、固定点 5 と 6 の距離が 100mm を意味します。 

Time Modeが Static の場合、Reference Time で指定した時刻に、Point1 と Point2 の追跡デー

タがないと正常にスケーリング処理を行うことができません。Reference Time にスケーリング

処理の基準となる時刻を入力してください。（ ボタンを押すと簡単に現在時刻を入力するこ

とが可能です） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

④ OK をクリックしウィンドウを閉じると設定完了です。 

 

 

 基準寸法が可変の場合、基準としたいスケール2点を追跡し(CorrelationやQuadrant Symmetryな

ど)、Time Mode：Dynamic(変動)とすれば、基準寸法が可変となります。 

 他の深度補正機能（「Multiple」、「Skewd」、「4Points」）の設定方法は、「12-5 深度補正」をご確認く

ださい 
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７. 原点と XY 軸の設定(固定点) 
 

デフォルトは、 

●原点：画面左下 

●X軸：水平(右方向プラス) 

●Y 軸：垂直(上方向プラス) となっています。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

必要に応じて、別の原点、XY 軸を設定する事ができます。 

 

例：任意の２点を指定し、原点/XY 軸を設定します 
 

① 基準としたい２点に追跡点を追加します。 

  追跡点７と８を追加：追跡方式：Constant。 
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② 画像表示ウィンドウをアクティブにし、マウスの右ボタンから[Scaling/Coordinate Systems] 

項目を選択します。 

 
 

設定ウィンドウが表示されます。 

タブから「Coordinate Systems」を選択します。下図のような画面が表示されます。 

 

③ 「Add」 ボタンをクリックし、名前を入力し「OK」ボタンをクリックします。 

例 ： test 

新しい名前の座標軸が作成されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

④ 各設定を行います。 

● Mode 

Static にして、Reference Time に座標変換処理を行う基準時刻を入力します。 

Mode が Static の場合、Reference Time で指定した時刻に、座標変換処理に使用する点の追

跡データがないと正常にスケーリング処理を行うことができません。Reference Time に座標変

換処理の基準となる時刻を入力してください。（ ボタンを押すと簡単に現在時刻を入力する

ことが可能です） 
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● Translation(原点) 

Point：追跡点７を指定します。 

 

 

 

 

 

 

● Axis Definition(軸方向) 

Axis：y を選択します。 

Point1：追跡点７を指定します。 

Point2：追跡点８を指定します。 

 

追跡点７-＞追跡点８が、Y 軸正方向となります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑤ 「Coordinate Grid」のタブに移行し、以下のように設定をします。（グリッド表示する場合） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑥ 「OK」ボタンをクリック、設定を完了します。 
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 基準点が可変の場合、基準としたい 2点を追跡し(Correlation や Quadrant Symmetry など)、Mode：

Dynamic(変動)とすれば、基準原点/軸が可動となります。 

 原点は、初期値(左下)を含めて 15 点まで設定をすることができます。 
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８．結果をグラフに表示する 
 

追跡が終了したら、TEMA は自由にその追跡データからグラフ表示を行なうことができます。ここで

はグラフ表示の基本操作について説明します。 

 

●グラフの種類 

 

 

 

 

ツールバーから様々な種類のグラフや表を利用することが可能です。 

 

1. XT Diagram  

 

横軸を時間として、縦軸に変位・速度・加速度など任意の値を選択して表示することが可

能です。座標系を新規に作成した場合には、作成した任意の座標系にて表現された値を

表示することも可能です。 

 

例：Point#1 の X 次元の 2D position 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2. Multi Axis Diagram  

 

横軸を時間として、縦軸に変位・速度・加速度など任意の値を選択して表示することが可

能です。XT Diagram と比較して、4 種類までの異なる縦軸を設定することが可能です。 

座標系を新規に作成した場合には、作成した任意の座標系にて表現された値を表示す

ることも可能です。 

 

例：Point#1 の X 次元の 2D position/2D velocity/2D acceleration 
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3. XY Diagram  

 

縦軸横軸ともに変位として表示され、追跡点の軌跡を表示することが可能です。 

エアバッグ解析で作成された輪郭などもこの Diagram で表示します。 

座標系を新規に作成した場合には、作成した任意の座標系にて表現された値を表示す

ることも可能です。 

 

例： 

X 軸：Point#1 の X 次元の 2D position 

Y 軸：Point#1 の Y 次元の 2D position 

Visualizers 表示 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4. Advanced Diagram  

 

縦軸にも横軸にも任意の値を選択して表示することが可能です。 

座標系を新規に作成した場合には、作成した任意の座標系にて表現された値を表示す

ることも可能です。 

 

例： 

X 軸：Point#1 の X 次元の 2D velocity 

Y 軸：Point#2 の X 次元の 2D position 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

5. 3D Diagram  

 

3D オプションにて 3次元解析を行った場合に、追跡点の 3次元軌跡を表示することが可

能です。 
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座標系を新規に作成した場合には、作成した任意の座標系にて表現された値を表示す

ることも可能です。 

 

例： 

X 軸：Point#1 の X 次元の 2D position 

Y 軸：Point#1 の Y 次元の 2D position 

Z 軸：Point#1 の Y 次元の 2D position 

 

 
 

6. Image Diagram  

 

解析対象の元画像に追跡点の軌跡を重ねたり、異なる種類の画像を複数重ね合わせて

表示することが可能です。 

座標系を新規に作成した場合には、作成した任意の座標系にて表現された値を表示す

ることも可能です。 

 

例： 

X 軸：Point#1 の X 次元の 2D position 

Y 軸：Point#1 の Y 次元の 2D position 

Visualizers 表示 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

7. Table Diagram  

 

追跡結果を表形式にて表示することが可能です。上から下を時間方向として全ての時間

の追跡結果を表示します。 
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座標系を新規に作成した場合には、作成した任意の座標系にて表現された値を表示す

ることも可能です。 

 

8. Point table  

 

追跡結果について表形式に表示することが可能です。現在表示している時刻のみ追跡

結果を表示します。 

座標系を新規に作成した場合には、作成した任意の座標系にて表現された値を表示す

ることも可能です。 

 

9. Frequency Analysis Diagram  

 

追跡結果について周波数解析を行った結果を表示することが可能です。 

横軸が周波数、縦軸は各周波数毎の強度を示します。 

座標系を新規に作成した場合には、作成した任意の座標系にて表現された値を表示す

ることも可能です。 

 

 
 

10. Report  

 

追跡結果について各種グラフを並べてレポート形式にして表示することが可能です。 
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●表示例 

Point#１について、X軸を時間、Y軸を絶対速度としたグラフを表示します。 

 

① XT Diagram アイコンを選択します。 

グラフウインドウが一枚新たに開きます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② XT Diagram ウィンドウをアクティブにして、マウスの右ボタンからメニューを表示させ、

「Properties」を選択します。 

プロパティ設定ウィンドウが表示されます。 
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③ 左の[Data selection]欄から Point#１を選択(マウスでクリックしてハイライト：青色に表示)し、次に

ウィンドウ中央部の[Add]ボタンをクリックします。Point#1 が中央のウィンドウに追加されます。 

 
 

④ Plot：2D pixel velocity(速度) 

Plot Component：abs. speed(絶対速度) 

Coordinate system：test を選択します。 

Axes：XY 軸の表示単位を変更します。 

 

 
 

⑤ 「OK」 ボタンをクリックしてウィンドウを閉じ、グラフを確認します。  
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●グラフウインドウの便利な機能 
 

⑥ タイムバーの移動による、解析結果の評価 

グラフウインドウ上に表示されているタイムラインバーは、マウスのドラッグで移動できます。 

その際TEMAウィンドウ上の他グラフ、画像、時間表示などはすべて連動して同期表示します。例

えばグラフ上で速度が最大のときに、画像はどのような状態になっているかなどを容易に確認す

ることができます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑦ グラフの拡大表示 

ツールバー上の虫眼鏡アイコン[Zoom Tool] をクリックします。 

 

 

 

 

 

グラフウインドウ上で、詳細に見たい範囲をマウスのドラッグ&ドロップで矩形選択すると、拡大表

示されます。 

 

 

元に戻すときは、[1:1] アイコンをクリックしてください。 
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⑧ グラフの比較：CompareCurves 機能(XT Diagram) 

 

 

 

 

 

CompareCurves をチェックし、Time、Y を指定します。 

全てのグラフの指定時間(Time)の全ての値(Y)を同じにして表示します。 

 

・CompareCurves 前 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

・CompareCurves 後 
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９．数値データの表示/出力 
 

解析結果を数値表示/出力します。 

 

① Table アイコンを選択します。 

テーブルウインドウが一枚新たに開きます。 

 

 

※もう一つの Point Table は、時間/各成分では 

なく、現在タイムバーで選択されている時間の 

各追跡点の値を表示できます。 

 

●表示例 

Point#１～４について、2D Velocity(速度)数値データを表示します。 

 

② Table ウィンドウをアクティブにして、マウスを右クリックすると、プロパティ設定ウィンドウが表示

されます。 

 

③ Coordinate system：test を選択し、Points 部分で Point#1 を選択します。 

Time Derivative を Velocity に設定し、中央にある右矢印「→」をクリックします。 

 

 
 

 

④ 同様にして、Point#２～４も追加します。 
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⑤ 「OK」 ボタンをクリックしウィンドウを閉じ、テーブルを確認してください。  

 

●出力例 

表示された数値データを出力します。 

 

⑥ 数値部分を選択(青色表示)し、マウスで右クリックします。  

Copy all ： 全てをコピーします。 

Copy selection ： 選択部分をコピーします。 

Export ： ファイル出力します。 
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⑦ Export：ファイル出力を選択します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑧ 保存先、ファイル名、ファイルの種類を指定/選択し、保存します。 

 

 
 

 

 Table DiagramはXT Diagramなど他のDiagram

から直接作成することも可能です。 

その際には、選択した追跡点や表示する値、

座標系などの設定がそのまま維持されます。 
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１０．グラフの出力 
 

TEMA では、グラフを、表示されたままに、ウインドウズのクリップボード経由で他のアプリケーショ

ンソフトに貼り付け、または、イメージとして出力する事ができます。 

 

●アプリケーションへの貼り付け 
例：Microsoft Word への貼り付け 

 

① Microsoft Word を立ち上げます。 

② TEMA のグラフウインドウをアクティブにし、マウスの右ボタンから[Copy]コマンドを選択しま

す。この時点で表示されているグラフ画像が、クリップボードにコピーされました。  

 

 
 

③ Word に移動し、右ボタンから[貼り付け]を選択します。 
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④ Word 上に作成したグラフを貼り付けることができました。 
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●イメージの出力（単一ウィンドウ） 
例：動画形式(AVI)の出力 

 

TEMA のグラフウインドウをアクティブにし、マウスの右ボタンから[Export Images]コマンドを 

選択します。  

 
 

Image Export ウィンドウが開きます。 

 
 

デフォルトの場合には、解析結果全範囲が、動画(AVI)ファイルとして保存されます。 

以下にて、設定変更します。 

 保存形式を選択/設定できます。 

 ファイル名/保存先を指定します。 

[Export] ボタンをクリックすると、イメージが出力されます。 
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●イメージの出力（複数ウィンドウ） 
 

TEMA のメニューから[Edit] → [Combined Image Export] コマンドを選択します。  

 

 
 

最初のステップでは出力対象の画像を選択します。 

左側のウィンドウには出力可能な画像の一覧が表示されています。 

Ctrl キーを押しながら出力したいウィンドウを選択していきます。 

選択がされる度に、右側のウィンドウにて合成画像のレイアウトが表示されます。 

 

画像の選択が完了しましたら [Next] ボタンを押して下さい。 
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次のステップでは選択された画像のレイアウトを調整します。 

左側のウィンドウでは各画像の順番を設定できます。 

右側のウィンドウに表示された各項目は、マウス操作で位置やサイズを調整可能です。 

 

Export area： 出力する画像のサイズを明示します 

Auto： チェックが入っている場合にはレイアウト設定を自動で行います、 

      チェックを外した場合には行と列の数を指定します 

Row<->Column： 行と列を入れ替えます 

 

 

レイアウトの調整が完了しましたら [Next] ボタンを押して下さい。 
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最期のステップでは画像の出力先を選択します。 

デフォルトの場合には、動画(AVI)ファイルとして保存されます。 

以下にて、設定変更します。 

 

 ファイル名/保存先を指定します。 

 保存形式を選択/設定できます。 

 

 [Export] ボタンをクリックすると、イメージが出力されます。 
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１１．解析結果の保存と終了 
 

ここまで行なった解析作業を、ファイル保存します。 

 

① [File] メニューから[Save Test]を選択します。 

 

 
 

② 下図のダイアログが表示されます。保存するフォルダ、ファイル名を記入して、「保存」 ボタンを

クリックします。 

   ted 形式のファイルとして保存されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

③ 保存が終了したら、TEMA を終了します。                

[File]メニューから[Exit]を選択し、TEMA を終了します。     

 

    
 

    
 

 

 ted 形式のファイルを[Open Test]で読み込むことで、解析結果を再び開くことができます。 
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１２．付録 

 
１２-１．TEMA における解析画像撮影のポイント 
 

動画解析の精度は解析を行う画像の質に大きく依存します。画像の質を向上させる事で、TEMA で

の解析結果の精度向上が期待できます。 

どのような画像が良いかは、追跡メソッドの種類により変わってくる部分もありますが、一般的な意

味で、動画解析向きの画像を撮影するための調整をご説明します。 

 

① 解像度が高い画像 

解像度は撮影するカメラのスペックに依存しますが、なるべく解像度の高いものが好ましいで

す。 

解像度が高いことで、画面上の微細な動きも細かなドットの輝度変化として表現される上、マー

カー等の形もはっきりと映し出されるので、特にパターンマッチングで追跡を行う場合に追跡が

容易で正確になります。 

 

② コントラストがはっきりした画像 

特に、追跡点のマーカーが周りに比べ際立つことが重要になります。 

照明やマーカーの工夫、レンズやカメラで調整します。画面内に写る被写体や背景も色を変え

ることができるなら、マーカーのコントラストと離れたものにしたほうがよいでしょう。 

マーカーが４分円マーカー（円を四分割して黒・黄もしくは白で対象模様とするマーカー）である

なら、マーカー内のコントラストがはっきりわかれていて、４分円の直径が 10pixel 以上出ある事

が好ましいです。 

また、人の目で見て奇麗な画像が動画解析に向いている画像であるとは限りません。暗めの画

像の中に、明るいマーカーが際立っている程度がよいでしょう。 

 

③ エッジがはっきりと出ている画像 

被写体自体のピントが合っている画像が好ましいです。ポイントとしては以下の2点になります。 

・ レンズの焦点距離の調整。（絞り調整） 

・ 適切なシャッタースピード。 

焦点距離を正しく調整することで、画像をぼやけさせないことが重要です。 

特に 3D や 6DOF 解析の場合は、奥行き方向にも正確な追跡を取ることが非常に大切であるた

め、被写界深度を深くとることが求められます。明るさとの関連もありますが、レンズの絞りをで

きるだけ閉じることでも被写界深度を深くすることができます。 

また、照明が明るすぎて、ハレーションが起きることでエッジがぼやけることもあります。しっかり

とエッジが正確な形で出るよう、絞りで明るさを調整することも大切です。照明の当たり方自体も、

奥行き方向がある追跡点にも、常に一定の照度で照明が当たるように考慮する必要がありま

す。 

シャッタースピードについては、適切でないとブレが生じるため、特に動作方向にエッジが取れ

ません。これは動画解析にとって致命的です。シャッターを細かく切るのに十分な光量の確保と、

十分なシャッター速度のカメラ設定に留意する必要があります。 

 

④ 適切な撮影速度で撮影された画像 

撮影速度が足りなければ、追跡点が 1 コマごとに離れすぎてしまうため、追跡が困難になります。

特に、1 つの解析画面内に、いくつもの同じような追跡点がある場合は、違う追跡点に追跡が移

ってしまうということも起こりやすくなります。 
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１２-２．実寸法を設定する (撮影した画像内に基準計測点がない場合) 
 

撮影した画像内に基準計測点点がない場合、または置けない場合には、以下の方法で実寸法を

設定します。 

 

① 同じ撮影条件でスケールとなるものを撮影します。(静止画) 

 

② TEMA に読み込みます。 

 

③ Show Zoom window を開き、Zoom ツールで、拡大します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ④ Distance Measurement Tool を選択します。 
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⑤ 画像内の最初の計測点をクリックし、ドラッグしたまま、次の計測点に 

位置付けます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑥ 距離が測定されました。Distance＝115.81 pixels 

 

 

 

⑦ 実際の寸法に換算します。(1 ピクセルの長さ) 

例：指定追跡点間が、100mm の場合、 

100ｍｍ ÷ 115.81pixel ＝ 0.863483291 mm/pixel 

 

必要桁数は、TEMA の数精度設定によります。 

 

⑧ Scale/CoordinateSystems 内で、以下に設定します。 

Mode：Manual(手動) 

Scale factor：0.863483291 mm 
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１２-３．Sleep 設定 (追跡点が途中で見えなくなる場合) 
 

画像内の追跡点が、隠れる/消える場合があります。 

この場合には Sleep 機能(追跡の休止)を使用します。 

 

① 追跡を実行し、停止する(隠れる)追跡点を選択し、マウスで右クリックし、[Sleep]を選択します。 

 

           
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   追跡点が、“Z”表示に変わります。 

 

② 再度追跡ボタンをクリックします 
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③ 隠れた追跡点が現れたら、追跡を停止し、追跡点を指定します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

追跡点が、再認識され“X”表示に変わります。 

 

④ 再度追跡ボタンをクリックし、最後まで追跡を実行します。 

 

 

 

 

 Sleep 追跡点間は、補間されます。 グラフ表示すると、連続したグラフとして表示されます。 
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１２-４．追跡範囲の設定 

 

追跡範囲を設定します。 

追跡範囲(開始点から終了点まで)とは、一般的に、 

●開始点：トリガ点 

●終了点：動作完了点 (＊スタートトリガで撮影した場合) 

となります。 

 

TEMA 上では、 

●開始点=User defined start time 

●終了点=User defined end time 

と定義されています。 

 

デフォルトでは、 

●開始点=T0=User defined start time：イメージの最初のフレーム=０秒時点 

●終了点=User defined end time=イメージの最終フレーム 

となります。 

 

読み込んだイメージが長い場合には、以下の設定を行ってください。 

 

① タイムスライダー上で、マウスの右ボタンをクリックします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② 右ボタンメニュー内の[View all]が選択(チェックマーク)されていることを確認します。 

 チェックがない場合には選択します。 

 

 

 「View all」にチェックが入った状態では、読み込んだイメージシーケンスのすべてのフレームが再生

可能な状態であることを示します。例えば、100 フレームのイメージファイルを読み込んだ場合に、

スライドバーの左端が先頭フレーム、右端が最終フレームとなります。 
 

 

 

③ 開始点に移動します。 
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④ タイムスライダー上で、マウスの右ボタンをクリックし、[Time Properties]を選択します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑤ [Set user defined time interval start at current time ]ボタン をクリックします。 

 

または、ツールバーの「Set T0」アイコン をクリックします。 

 

      
 

 

⑥ 「OK」ボタンをクリックしウィンドウを閉じます。 

 

 

⑦ 終了点に移動します。 
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⑧ タイムスライダー上で、マウスの右ボタンをクリックし、[Time Properties]を選択します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑨ 「User defined and time」 ボタン をクリックします。 

 

 
 

 

⑩ 「OK」ボタンをクリックしウィンドウを閉じます。 

 

タイムスライダーは、開始点-終了点のみが銀色で表示されます。 

 

 

 

 

 

⑪ タイムスライダー上で、マウスの右ボタンをクリックし、[View all]のチェックを外します。 

開始点-終了点のみが範囲設定されます。 
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１２-５．深度補正 
 

TEMA では様々な奥行きにある計測点の座標を補正するために、いくつかの深度補正機能を持っ

ています。 

 

     
 

  「Mode」 

Disabled ---  何もスケーリングを行いません。 

Single Parallel  ---  

各ポイントが同じ平面にあると見なし、指定した 2 点間 

またはスケール係数に従って、距離を算出します。 

Multiple Parallel ---  

単純な二次元平面だけではなく、奥行き方向に 

ついて、2 次元スケーリングの計算結果に補正を行います。 

Skewed（2 点式） --- 

垂直深度補正スケーリング法は、カメラのセンサー面が計測面と平行

である事を前提としていますが、Skewed（2点式）は、カメラセンサー面

に対して計測面が斜めになっている場合に、計測面上の各ポイントの

補正を行います。また、上記の斜めになっている計測面について、カ

メラセンサーから異なる距離になる複数の計測面を扱う事も可能です。 

2 点式の場合には、カメラセンサー面と計測面との角度情報などを事

前に測定しておく必要があります。 

 

4Points （4 点式）---  

2 点式の斜め深度補正スケーリング法の他に、4 点式斜め深度補正

スケーリング法（以下 4 点式と呼びます）があります。4 点式は、計測

面上の基準点座標を入力する事で、カメラセンサー面と計測面との角

度情報を自動計算します。 
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● カメラセンサーと平行な面に対する深度補正 

 

奥行き距離が異なる計測平面における追跡点に対して、画像上の座標点を 

実座標の位置関係と等しくするためのスケーリングです。 

   

 

 

1) 

 

 

 

2) 

 

 

 

 

 

 

 

3) 

 

 

4) 

 

 

 

1)「Time Mode」 

 Dynamic ---  

  動的スケーリングです。「Scale」で指定した 2 点を 

  各フレームで追跡をおこない、フレームごとにスケーリングします 

 Static ---  

  静的スケーリングです。「Reference Time」に入力した時間での 

  「Scale」で指定した 2 点を、追跡する全フレームに用いて 

  スケーリングします。 

 Manual ---  

  1 ピクセルに対するスケールを入力して、そのスケールを用いて 

  スケーリングします。「Scale factor」に 1 ピクセルに割付ける 

  スケールを入力して、単位を選択します。 

 

2)「Scale」 

 「Point 1」「Point 2」 -  

  距離のわかっている 2 点を指定する。 

 「Distance between points」-  

  2 点間の実寸法を入力する。 

 「Scale factor」 

 「Time Mode」を「Manual」にした場合、 

 1pixel に割付けるスケールを入力して、単位を選択します。 

 

 

3)「Planes」 

「Distance Between Camera and Reference Plane」-  
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「Distance」にカメラセンサーと補正リファレンス面との距離を入力します。 

 ・Measured  実際に測定した測定値を使用します。 

 ・Calculated  画像読み込み時に入力したパラメータより、 

    自動計算された場合にその値を使用します。 

 

「Secondary Planes」 

「Compensate for Plane Offsets」にチェックを入れると、「Edit Offsets」ボタンで設

定したオフセット情報を用い、計測基準面とオフセット距離の異なる計測面上

のポイントを自動的にスケーリング補正させます。 

 

 

 
 

Ex. 以下の例は、2 つの距離の測定例です。2 つの距離 P1-P2 および Q1-Q2 は等しいの    

ですが、遠近法により後の 2 ポイントは、イメージの中で互いにより接近しているように見

えます。「深度補正」はこれを補正します。ポイントP1とP2が計測基準平面の前に位置し

ていますので深度を「-1m」と入力、ポイント Q1 と Q2はカメラから見える計測基準平面の

後ろに位置していますので「1m」と入力します。 

計測基準面から追跡点までの 

オフセット距離を入力 

（上から見た図） 

計測基準平面 

+ 1m 

- 1m 
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● カメラセンサーに対して斜めな面に対する深度補正（2 点補正） 

   

この方法では、2 点だけを利用して斜めの補正を行います。 

 メリットとしては操作が簡単なことが、デメリットとしては 4 点での補正に比べて精度の低下が挙げ

られます。 

 

 1. 通常通り、画像データを読み込みます。 

 

 2. 基準としたい 2 点へポイントを設置します。 

(下図では、比較のために奥側にも 2 点設置しました) 

 

    
 

 3. 映像部を右クリックし、「Scaling / Coordinate systems」を選択して設定画面を開きます。 

    

   「Skewed」を選択 

 

   「Static」を選択し、 

   ポイントが存在する時間 

   を指定します。 

     

    Point#1 と 2 を指定し、 

   その距離を入力します。 

 

   基準とする面の、 

   カメラからの距離を入力 

   します。 

 

   カメラの姿勢情報を 

  入力します。 



 

61 

 

 4. カメラの姿勢情報については、下図をご参照ください。 

   今回は、見下ろしているので「Elevation」を「-60°」として設定しています。 

   左右の角度はほぼ無いため、「Azimuth」は「0°」としています。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

基準面 

(上から見た図) 

Azimuth + 

Azimuth - 

 

基準面 

(横から見た図) 

Elevation - 

 

Elevation + 
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● カメラセンサーに対して斜めな面に対する深度補正（4 点補正） 

 

  事前に補正したい方向から見た、実際の二次元位置をテキストデータとして保存しておきます。 

  データはタブまたはスペース区切りです。 

  「XXX.tgt」の名前で保存します。 

 

  メリットとしては、2点での補正に比べて精度が高い事と、実際に補正した映像を表示出来る事、 

  デメリットはより手間がかかるという部分です。 

  今回の映像データ(キーボード)は、長辺 40cm、短辺 15cm と仮定してあります。 

 

   
 

 1. 映像データを読み込みます。 読み込み時に、レンズ焦点距離などの設定が必要です。 

   入力が必要なのは、「Focal Length」(カメラ焦点距離)と、「Camera Type」(機種名)です。 

   機種名部分にお客様がお持ちの機種がない場合は、「Pixel Size」を入力していただく 

   必要があります。 弊社技術窓口へご連絡ください。 

  

 
 

 2. 上部メニューの「Camera > Insert Target Points > Import from file」と進み、 

「2D Coordinates」を選択します。(オプション構成により、表記は異なります) 
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 3. ファイルオープンのウィンドウが開きますので、事前に作成した「XXX.tgt」を指定して 

   読み込みます。 単位は適宜ご変更ください。(今回は cm とします) 

 

   
 

 

 4. 作成しておいた名前でポイントが追加されますので、座標に対応した場所へ設置します。 
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 5. 2 点補正の時と同様、「Scaling / Coordinate systems」を開き、設定を行います。 

   

   「4Points」を選択 

 

   「Static」を選択し、 

   ポイントが存在 

する時間を指定 

します。 

     

   使用した 4 点を 

指定します 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

6. これで深度補正が完了しました。 

  「Image Diagram」では補正された映像が表示されます。 

  

 
 



 

65 

 

１２-６．外部波形データの取り込み 
 

外部波形入力装置等で記録された ISO形式、Diadem形式などのテキストデータを取り込み、TEMA

解析データとして扱います。DataFile コマンドを選択すると、下記ファイルオープンのダイアログが表

示されます。 

 

 
 

取り込み可能なテキストファイルは、ISO13499形式(拡張子 .001)、DIADEM形式(拡張子.dat)、また

は CSV 形式のファイルです。 

 
 

ISO 形式もしくは DIADEM 形式の場合には、上記ダイアログが開き、どの計測項目を取り込むかを

指定することができます。取り込む項目の行頭にはチェックボックスが表示されます。 

「Mark all」すべての項目を取り込むようチェックボックスを ON にします。 

「Unmark all」チェックボックスをすべて OFF にします。 

「Mark Selected」現在選択されている項目のチェックボックスをすべて ON にします。 

「Unmark Selected」 現在選択されている項目のチェックボックスをすべて OFF にします。 

 

指定が終了したら。「OK」ボタンをクリックしてください。 

 

 
 

追跡点リスト(Point List)に、取り込んだデータファイル名のアイコンと､取り込んだデータ項目が追

加されます。 
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CSV ファイルを読み込む場合、下記のサンプルのように CSV ファイルを設定する必要があります。 

CSVデータは、左1列目が時間軸、2列目以降は任意の値を並べます。1行目は各列の値の名称、

2 列目はかく列の値の単位、3 列目以降は値が並びます。 

下記は、10000Hz で記録した圧力測定データの一例になります。 
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本ソフトウェアに関する連絡先は以下のとおりです。 

 

株式会社フォトロン  

イメージング事業本部 

技術統括部 

〒101-0051 東京都千代田区神田神保町 1-105 神保町三井ビルディング 21F 

TEL  03-3518-6271 

FAX  03-3518-6279 

http://www.photron.co.jp 

 

http://www.photron.co.jp/
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