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専⾨

1. 画像処理
• コンピュータビジョン
• パターン認識
• マルチメディア情報処理

2. ロボット⼯学
• ロボットの眼 (認識)
• ロボットの頭 (知能)
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本⽇の講演内容
画像・AI応⽤技術を⽤いたロボット応⽤
研究事例を紹介
– ⾃動⾞の運転⽀援技術
– ロボットによるインフラ点検
– ロボットの遠隔操作
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本⽇の講演内容
⾃動⾛⾏のための⾞線変更推定
打⾳検査を⽤いたトンネル点検
ロボットによる橋梁点検
災害対応ロボットの遠隔操作
おわりに
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⾞線変更推定
AI技術（機械学習︓過去の⾞線変更デー
タで学習した結果）を⽤いて他⾞の⾞線
変更・軌道をリアルタイム推定
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トンネル点検
ロボット技術を⽤いたトンネル点検 (SIP
プロジェクト)
– 打⾳検査
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打⾳検査
コンクリート構造物やタイル外壁，鉄
橋などを検査⽤ハンマによる打撃⾳で
診断

⾳響信号処理と機械学習を⽤いた⽅法
– スペクトログラム (⾳響信号) + Boosting 

(機械学習)
• Boosting︓画像処理での有名な例
Viola & Jones の顔検出
顔検出︓Haar-like特徴 (画像特徴) + AdaBoost (機

械学習)
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打⾳検査の結果
画像・⾳響信号処理
– コンクリート構造物の検査

浅い 深い健状
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ドローンによる橋梁点検
橋の下で橋の橋脚に近接して⾶⾏
GPS使⽤不可 (⾶んでいる場所が分からない)
→ 映像のみを⽤いて⾃⼰位置推定と地図⽣成
全天球カメラ Ricoh Thetaを利⽤
– 360度の広い視野 全天球カメラ Ricoh Theta
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ドローンの位置姿勢推定
全天球映像を⽤いたドローン位置姿勢推定

全天球カメラの映像

ドローンの位置姿勢推定結果
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災害対応ロボット
ImPACT タフ・ロボティクス・チャレンジ
– 無⼈の建設機械
– 建設ロボットに4台の広視野カメラを搭載
– 任意視点映像をリアルタイム提⽰

⿂眼カメラ
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災害対応ロボット
半透明化（透視映像提⽰）
– 遠隔操作時︓ロボットアームとロボットアーム

の向こう側の両⽅が⾒たい
– 複数RGB-Dセンサからの3次元点群＋画像

⼊⼒映像 出⼒映像 (⼿前物体を半透明化)

16

Copyright (c) Atsushi Yamashita, Univ. of Tokyo. All rights reserved 2017

本⽇の講演内容
⾃動⾛⾏のための⾞線変更推定
打⾳検査を⽤いたトンネル点検
ロボットによる橋梁点検
災害対応ロボットの遠隔操作
おわりに



17

Copyright (c) Atsushi Yamashita, Univ. of Tokyo. All rights reserved 2017

おわりに
本講演では以下の内容について紹介した
– ⾃動⾛⾏のための⾞線変更推定
– 打⾳検査を⽤いたトンネル点検
– ロボットによる橋梁点検
– 災害対応ロボットの遠隔操作

⼈とAI応⽤技術の協調
– ヒトが得意な部分はヒトが担当
– AI応⽤技術が得意な内容はAIが担当
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