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1. 概覧
1.1. 地理空間データ製品仕様書の作成情報
・題名：フィルム航空カメラを用いた○○市撮影製品仕様書（表紙と同じものを記入）
・日付：20XX-07-01（本製品仕様書の作成年月日。表紙と同じものを記入）
・作成者：○○市○○部○○課（測量計画機関の担当部署名。表紙と同じものを記入）
・言語：日本語
・分野：都市計画（道路計画、河川計画、総合計画など測量分野名を記入）
・文書書式：PDF（原則はPDFだが、Wordなども可能）
1.2. 目的
本製品仕様書に基づく地理空間データは、都市計画図作成のため、空中写真を撮影し、同時調整を行うことを目的とする。（簡潔な記述でよい）
1.3. 空間範囲
○○市（○○地区などでもよい）
	空間範囲は、①地理的記述（○○市）の他に、②地理境界ボックス（範囲を緯度経度で矩形表現）や③座標境界ボックス（範囲をXY座標で矩形表現）とすることも可能。
②の場合　地理要素：地理境界ボックス　範囲参照系：JGD2011/(B,L)
　　　　　東側境界経度：139.0000　西側境界経度：140.0000
　　　　　南側境界緯度：36.0000　北側境界緯度：37.0000　（表記はDD.MMSSとする）
③の場合　地理要素：座標境界ボックス　範囲参照系：JGD2011/9(X,Y)
　　　　　東側境界経度：14835　西側境界経度：-75130
　　　　　南側境界緯度：320　北側境界緯度：110975　（単位はｍとする）


1.4. 時間範囲
期間の始まり：20XX-09-01
　期間の終わり：20XX-12-20
（作業期間を記入。業務の委託期間でよい）
1.5. 引用規格
・測量法
・○○市公共測量作業規程（作業に使用する規程等を記入）
・地理情報標準プロファイル（JPGIS）2014
・測量成果電子納品要領　令和3年3月版
1.6. 用語と定義
地理情報標準プロファイル（JPGIS）附属書5（規定）定義
1.7. 略語
特になし（説明する必要があれば記入）（以下、記入例）
TIFF　：　Tagged Image File Format

GNSS/IMU：　Global Navigation Satellite System / Inertia Measurement Unit
2. 適用範囲
2.1. 適用範囲識別
フィルム航空カメラを用いた○○市撮影製品仕様書適用範囲（1.1.の題名に合わせる）
2.2. 階層レベル
データ集合（通常はデータ集合）
3. データ製品識別
3.1. 地理空間データ製品の名称
撮影データ（地理空間データの名称）
3.2. 日付
20XX-12-20 （データ作成年月日を記入。1.4.の期間の終わりに合わせる）
3.3. 問合せ先
○○市○○部○○課　TEL　0000-00-0000　FAX　0000-00-0000
（測量計画機関の担当部署名。表紙と同じものを記入）
3.4. 地理記述
○○市（1.3.空間範囲と同じものを記入）
4. データ内容及び構造
航空カメラは、ウィルドカメラ（又はツァイスカメラ）を使用する。（使用する航空カメラを明記すること）
4.1. 応用スキーマUMLクラス図
	撮影はJPGISへの依存関係を持たないため、撮影パッケージからJPGISパッケージへの参照はしない。

　撮影の応用スキーマは、TIFFのベースラインを基本とした。ベースラインはTIFFを記録する場合に必ず記録するべき情報項目であり、本製品仕様書では必要最小限の情報項目を規定した。TIFFの本体部分は、「色」というクラスを作成し、その属性に“R”“G”“B”を設けた。グレースケールの場合は属性を適宜書き換える。（例　Grayscale:Integer）


撮影応用スキーマ パッケージ構成
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撮影パッケージ










4.2. 応用スキーマ文書

撮影パッケージ

数値写真

GNSS/IMU装置付きフィルム航空カメラを用いて撮影したネガフィルムを使用し、空中写真用スキャナを用いて数値化した画像。

数値化の範囲は、指標、カウンタ番号及びカメラ情報（レンズ番号、焦点距離）が入る範囲とする。

抽象/具象区分：具象
属性：
ImageWidth：Integer

画像のＸ方向のサイズ。

[定義域] 整数
ImageLength：Integer

画像のＹ方向のサイズ。

[定義域] 整数
BitsPerSample：Sequence<Integer>

画像の色ビット数。
[定義域]
	値
	説明

	8
	Grayscale Images (8bit)

	8,8,8
	RGB Full Color Images


Compression：Integer

画像の圧縮方式。
[定義域]
	値
	説明

	1
	非圧縮

	32773
	Packbits


PhotometricInterpretation：Integer

色表現。
[定義域]2:
	値
	説明

	0 or 1
	0(白が輝度0)、１(黒が輝度0)

	2
	RGB


StripOffsets：Integer

画素開始位置。

[定義域]整数
SamplesPerPixel：Integer

ピクセルあたりの色素要素。
[定義域]3
RowsPerStrip：Integer

ストリップあたりのピクセル数。
[定義域]整数
StripByteCounts[0..1]：Integer

圧縮後のストリップあたりのバイト数（非圧縮時は不要）。

[定義域]整数
関連役割：
外部標定要素：外部標定要素

外部標定要素への参照。
画素[1..*]：色

色データへの参照。

フィルムカメラ：フィルムカメラ
フィルムカメラデータへの参照。
外部標定要素
標定点、数値写真の主点座標及び回転角を同時調整法により調整計算した外部標定要素。

抽象/具象区分：具象
色

地物を表現する画素の値。

抽象/具象区分：具象
属性：

R：Integer

赤。

[定義域]0～255。
G：Integer

緑。

[定義域]0～255。
B：Integer

青。
[定義域]0～255。
フィルムカメラ諸元

フィルム航空カメラの諸元。

指標の座標値は主点を原点とする2次元直交座標系で取得する。

※以下、業務に不要な情報（使用しないカメラの情報）は削除してもよい。
	ウィルドカメラの指標の位置
	ツァイスカメラの指標の位置
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抽象/具象区分：具象
属性：

名称：CharacterString
カメラの名称
焦点距離 : Real
カメラの焦点距離(mm) 小数点以下2桁の実数とする。
[定義域] 100～400
指標1x : Real
ウィルドカメラの場合：

右下の指標のx座標(mm)。

[定義域] 105.9～106.1

ツァイスカメラの場合：

右の指標のx座標(mm)。

[定義域] 112.9～113.1
指標1y : Real
ウィルドカメラの場合：
右下の指標のy座標(mm)。

[定義域]-106.1～-105.9

ツァイスカメラの場合：

右の指標のy座標(mm)。

[定義域] -0.1～0.1

指標2x : Real

ウィルドカメラの場合：
左下の指標のx座標(mm)。

[定義域]-106.1～-105.9

ツァイスカメラの場合：

左の指標のx座標(mm)。

[定義域]-113.1～-112.9

指標2y : Real
ウィルドカメラの場合：
左下の指標のy座標(mm)。

[定義域]-106.1～-105.9

ツァイスカメラの場合：

左の指標のy座標(mm)。

[定義域] -0.1～0.1

指標3x : Real
ウィルドカメラの場合：
左上の指標のx座標(mm)。

[定義域]-106.1～-105.9

ツァイスカメラの場合：

上の指標のx座標(mm)。

[定義域] -0.1～0.1

指標3y : Real
ウィルドカメラの場合：
左上の指標のy座標(mm)。

[定義域] 105.9～106.1

ツァイスカメラの場合：

上の指標のy座標(mm)。

[定義域] 112.9～113.1
指標4x : Real
ウィルドカメラの場合：
右上の指標のx座標(mm)。

[定義域] 105.9～106.1

ツァイスカメラの場合：

下の指標のx座標(mm)。

[定義域] -0.1～0.1

指標4y : Real
ウィルドカメラの場合：
右上の指標のy座標(mm)。

[定義域] 105.9～106.1

ツァイスカメラの場合：

下の指標のy座標(mm)。

[定義域] -113.1～-112.9

distortion(10mm) : Real
ラジアルディストーション(μm)。主点からの距離10mm
[定義域] -10～10
distortion(20mm) : Real
ラジアルディストーション(μm)。主点からの距離20mm
[定義域] -10～10
distortion(30mm) : Real
ラジアルディストーション(μm)。主点からの距離30mm
[定義域] -10～10
distortion(40mm) : Real
ラジアルディストーション(μm)。主点からの距離40mm
[定義域] -10～10
distortion(50mm) : Real
ラジアルディストーション(μm)。主点からの距離50mm
[定義域] -10～10
distortion(60mm) : Real
ラジアルディストーション(μm)。主点からの距離60mm
[定義域] -10～10
distortion(70mm) : Real
ラジアルディストーション(μm)。主点からの距離70mm
[定義域] -10～10

distortion(80mm) : Real
ラジアルディストーション(μm)。主点からの距離80mm
[定義域] -10～10
distortion(90mm) : Real
ラジアルディストーション(μm)。主点からの距離90mm
[定義域] -10～10
distortion(100mm) : Real
ラジアルディストーション(μm)。主点からの距離100mm
[定義域] -10～10
distortion(110mm) : Real
ラジアルディストーション(μm)。主点からの距離110mm
[定義域] -10～10
distortion(120mm) : Real
ラジアルディストーション(μm)。主点からの距離120mm
[定義域] -10～10
distortion(130mm) : Real
ラジアルディストーション(μm)。主点からの距離130mm
[定義域] -10～10
distortion(140mm) : Real
ラジアルディストーション(μm)。主点からの距離140mm
[定義域] -10～10
distortion(148mm) : Real
ラジアルディストーション(μm)。主点からの距離148mm
[定義域] -10～10
5. 参照系
5.1. 空間参照系
参照系識別子：JGD2011，TP / ○(X, Y), H
（〇には座標系番号を記載する。通常はJGD2011/平面直角座標系〇（X,Y）またはJGD2011/（B,L）と、標高Hを用いる。また、標高の基準面（平均海面等）を定義する。東京湾平均海面の場合はTPもしくは省略可）
5.2. 時間参照系
参照系識別子：GC / JST
（通常はGC（西暦）/JST（日本標準時）を用いる。和暦の場合はJC、協定世界時の場合はUTC）

6. データ品質
	本サンプルでは、｢作業規程の準則｣に準じたものを例示しています。内容を確認し、加除修正してください。


	品質要素
	品質評価尺度
	品質評価手順

	
	適用範囲
	品質定義
	適合品質水準
	実施
手段
	品質評価手順

	
	
	原資料
	特性
	
	
	
	

	完全性
	漏れ
	外部
標定要素
	-
	-
	各数値写真の外部標定要素に不足はないか評価する。
	不適合件数：0
	全数

検査
	各数値写真の外部標定要素が不足していれば不適合とし、不適合の件数を数える。

不適合件数が0なら合格、0以外なら不合格。

	論理

一貫性
	書式

一貫性
	数値写真
	－
	-
	数値写真のファイルフォーマットが、規定されたものに適合するか評価する。
	不適合件数：0
	全数

検査
	TIFFが扱えるソフトウエアを用いて、数値写真が適切に表示されるか検査し、ファイルフォーマットのエラーが原因で適切に表示されない不適合の件数を数える。
不適合件数が0なら合格、0以外なら不合格。

	位置

正確度
	絶対

位置

正確度
	外部
標定要素
	同時調整
	標定点の

残差
	標定点の残差が、規定された範囲内であるか評価する。

【作業規程の準則 第216条第8項】
	水平位置及び標高の残差について

・RMS誤差が対地高度の0.02%以内

・最大値が対地高度の0.04%以内
	全数

検査
	標定点の残差を検査する。

適合品質水準を満たしていれば合格、満たしていなければ不合格。

	位置

正確度
	絶対

位置

正確度
	外部
標定要素
	同時調整
	交会残差
	各数値写真上でのパスポイント及びタイポイントの交会残差が、規定された範囲内であるか評価する。

【作業規程の準則 第216条第9項】
	パスポイント及びタイポイントの交会残差について

・RMS誤差が0.015mm以内

・最大値が0.030mm以内
	全数

検査
	同時調整の結果から、同一ブロック内におけるパスポイント及びタイポイントの交会残差を検査する。
適合品質水準を満たしていれば合格、満たしていなければ不合格。

	位置

正確度
	絶対

位置

正確度
	外部
標定要素
	同時調整
	タイポイント

較差
	隣接するブロック間のタイポイント較差が、規定された範囲内であるか評価する。

【作業規程の準則 第216条第10項】
	水平位置及び標高のタイポイント較差について

・対地高度の0.06%以内
	全数

検査
	同時調整の結果から、隣接するブロック間のタイポイント較差を検査する。
適合品質水準を満たしていれば合格、満たしていなければ不合格。

	主題

正確度
	非定量的
属性の
正しさ
	数値写真
	-
	色調
	数値写真の色階調等が、規定されたものに適合するか評価する。

【作業規程の準則 第198条第3項第11号】
	・数値写真の色階調が各色8bit以上
・地物が明瞭に写っていること
	全数

検査
	色階調が8bit以上かつコントラストの高い画像ソフトを用いて、数値写真の色階調等を検査する。
適合品質水準を満たしていれば合格、満たしていなければ不合格。

	主題
正確度
	非定量的
属性の
正しさ
	写真
	-
	ぼけ
	写真にぼけはないか評価する。
	不適合件数：0
	全数

検査
	写真にぼけがあれば不適合とし、不適合の件数を数える。

不適合件数が0なら合格、0以外なら不合格。

	主題
正確度
	非定量的
属性の
正しさ
	写真
	-
	ぶれ
	写真にぶれはないか評価する。
	不適合件数：0
	全数

検査
	写真にぶれがあれば不適合とし、不適合の件数を数える。

不適合件数が0なら合格、0以外なら不合格。

	主題
正確度
	非定量的
属性の
正しさ
	数値写真
	-
	指標、
カウンタ番号、
カメラ情報
	数値写真の指標、カウンタ番号、カメラ情報（レンズ番号、焦点距離）が判読可能か評価する。
	不適合件数：0
	全数

検査
	指標、カウンタ番号、カメラ情報（レンズ番号、焦点距離）が判読不可能な数値写真を不適合とし、不適合の件数を数える。
不適合件数が0なら合格、0以外なら不合格。

	主題
正確度
	非定量的
属性の
正しさ
	数値写真
	-
	数値化による
汚れ及び歪み
	数値化に起因する数値写真の汚れ（ゴミ、きず）及び歪み（ぼけ、ぶれ）はないか評価する。
	不適合件数：0
	全数

検査
	数値化に起因する汚れ（ゴミ、きず）及び歪み（ぼけ、ぶれ）が含まれる数値写真を不適合とし、不適合の件数を数える。
不適合件数が0なら合格、0以外なら不合格。

	主題

正確度
	定量的
属性の
正確度
	数値写真
	-
	数値化の
画素寸法
	数値写真の画素寸法が、規定された範囲内であるか評価する。

【作業規程の準則 第198条第3項第11号】
	数値写真の画素寸法が0.021mm以内
	全数

検査
	数値写真の画素寸法を検査する。
適合品質水準を満たしていれば合格、満たしていなければ不合格。

	主題
正確度
	定量的
属性の
正確度
	数値写真
	-
	内部標定
	アフィン変換又はヘルマート変換による変換誤差が、規定された範囲内であるか評価する。

【作業規程の準則 第202条第2項】
	・変換誤差の許容範囲は0.03mm以内
	全数

検査
	デジタルステレオ図化機等を使用し、アフィン変換又はヘルマート変換による変換誤差を検査する。
適合品質水準を満たしていれば合格、満たしていなければ不合格。


（下表の項目は、必要に応じて記載する）
	品質要素
	品質評価尺度
	品質評価手順

	
	適用範囲
	品質定義
	適合品質水準
	実施
手段
	品質評価手順

	
	
	原資料
	特性
	
	
	
	

	完全性
	漏れ
	外部標定要素
	同時調整
	標定点
	標定点の配置及び点数に不足はないか評価する。
【作業規程の準則　第212条第2項】
	不適合件数：0件
	全数

検査
	【路線撮影の場合】 

標定点が、各コースの両端付近のモデルに上下各１点配置されているか確認し、配置されていない場合を不適合として件数を数える。
不適合件数が0なら合格、0以外なら不合格。
【区域撮影の場合】

・撮影計画区域（ブロック）の四隅付近及び中央部付近に標定点が配置されているか確認し、配置されていない場合を不適合として件数を数える。
・3モデル以上連続してタイポイントによる連結が行われない箇所については、近傍に標定点が配置されているか確認し、配置されていない場合を不適合として件数を数える。
・撮影が複数日にまたがる場合、各撮影日のコース内に標定点が1点以上配置されているか確認し、配置されていない場合を不適合として件数を数える。
不適合件数が0なら合格、0以外なら不合格。

	完全性
	漏れ
	数値写真
	撮影計画
	撮影区域
	撮影区域が完全にカバーされているか確認する。
【作業規程の準則　第186条第1項】
	不適合件数：0件
	全数

検査
	撮影区域ごとに、撮影コースの始めと終わりの撮影区域外に1モデル以上設定されているか確認し、モデル数が不足している撮影コースを不適合として件数を数える。
不適合件数が0なら合格、0以外なら不合格。

	主題

正確度
	非定量的属性の正しさ
	数値写真
	-
	オーバー

ラップ
	隣接数値写真間の重複度が53%未満の数値写真はないか確認する。

【作業規程の準則　第191条第2項】
	不適合件数：0件
	全数

検査
	隣接数値写真間の重複度を確認し、重複度が53%未満の数値写真の枚数（不適合件数）を数える。

不適合件数が0なら合格、0以外なら不合格。

	主題

正確度
	非定量的属性の正しさ
	数値写真
	-
	サイド

ラップ
	コース間の隣接数値写真の重複度が10%未満の数値写真はないか確認する。
【作業規程の準則　第191条第3項】
	不適合件数：0件
	全数

検査
	コース間の隣接数値写真の重複度を確認し、重複度が10%未満の数値写真の枚数（不適合件数）を数える。

不適合件数が0なら合格、0以外なら不合格。


7. データ製品配布
1） 数値写真

書式名称：TIFF形式
符号化規則：TIFF仕様に基づく符号化規則。非圧縮形式とする。
2） 外部標定要素

書式名称：同時調整成果表（外部標定要素成果表）フォーマット
符号化規則：測量成果電子納品要領　付属資料3（令和3年3月）

8. メタデータ
JMP2.0に基づいて作成する。
（メタデータに記載する項目・メタデータの作成単位などを規定してもよい）
9. その他
本製品仕様書に基づく業務は、｢公共測量作業規程｣第3編 第6章 第1節～第6節の規定に従って実施する。

（必要に応じ、中間成果の作成方法・品質に関する規定等を追記してもよい）
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