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論文内容の要旨

本論文は，筆者が電子技術総合研究所において行った，物体の形状・位置・姿勢などを機械に自動

的に識別させるための 物体認識の手法に関する研究をまとめたものである。

物体認識は，部品の組立てや検査の自動化などの様々な分野に応用が期待される，重要な研究分野

である。本研究のねらいは できるだけ多様な条件下で使える，効率のよい物体認識の手法を実現す

ることで、ある。

第 1 章には，本研究の背景を述べ，研究の展開に当たって，必要な課題等についてその位置づけを

イ丁 7 。

第 2 章では，物体認識のための計測システムについて述べる。このシステムは，縦長の面状照明光

(スリット光)を物体にあて，物体表面の反射光をテレビカメラで受光し， 3 角測量の原理で 3 次元

座標値を計算するものである。この計測システムの構成，原理等を述べる。このような計測を行うた

めに，スリット光のテレビ画像上での位置を検出する必要があるが，それを高速に行うために開発し

た特殊装置(スリッタ)について述べる。この装置は，実時間で AD 変換されたテレビカメラからの

映像信号を入力とし，各走査線ごとにスリット像の位置を検出するものである。また後の章の手法で

使う 3 次元データの，計算機内部での蓄え方についても述べる。

第 3 章では，物体を認識するシステムにおいて，既知の物体を記憶したり，未知のシーンを認識す

るのに有用なシーンの記述手法について述べる。この手法は 平面となめらかな曲面とからなる物体

のシーンを対象とする。入力データとして，前章の方法で得た物体の 3 次元情報を用いる。

はじめにシーンを，各々が数個の点からなる，多くのグループ(面素)に一様に分割し，各々を平
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面と仮定してその平面方程式を計算する。この面素のうち，互いに隣接し，平面方程式の似ているもの

を統合して領域を作る。領域を 3 つの種類:平面，曲面，不明に分類する o 次に曲面領域に隣接する

曲面または不明の領域が，なめらかに接続していれば統合し，この過程をくり返す。かくしてシーン

は，平面あるいはなめらかに接続した曲面の領域によって記述される。記述は領域の属性と領域間の

関係で表わされる。

第 4 章では，第 3 章の手法で得たシーンの記述を使い，複数個の積み重なった平面と曲面からなるシ

ーンを認識する手法について述べる。この手法を実行するシステムは，学習・認識の 2 つのフェーズ

で動作する。学習フェーズでは，単独の物体からなるシーンのデータから記述を作る。これを物体の

モデルとして記憶する。認識フェーズでは，複数の物体からなる未知のシーンを，学習フェーズの場

合と同様に記述し，それを物体のモデルと照合して，物体を l 個づっ認識する。照合はデータ駆動型

の処理，およびモデル駆動型の処理を組合せて効率的に行っている。この手法を用い，積木や機械部

品を含むシーンを対象として実験した結果を示す。

第 5 章は，本論文全体の結びで，本研究によって従来にない融通性のある，効率も高い認識システ

ムが実現できたことを述べ，残された今後の課題について述べている。

論文の審査結果の要旨

本論文は，視覚情報からコンビュータが物体の形状，位置，姿勢を決定する物体認識の新しい手法

を示す。

従来の物体認識は画面内の濃淡情報に基づいて解析するため，距離情報が得られな p。筆者の方法

はスリット光を物体に照射し，その反射光をテレビカメラで受光し， 3 角測量の原理で 3 次元座標を

得る。しかし，この方法の適用は直方体などのごく簡単な対象に限られていた。

筆者は，複雑な形状の機械部品が積み重なって置かれているという実世界を認識する手法を確立した。

まず入力部の設計製作を行い，高速処理をするハードウェアにより実時間でデータの得られる計測装

置を完成した。

得られた各点の 3 次元座標データから，もとの 3 次元世界を平面となめらかな曲面で記述する手法

を提案し実験で有効性を確めた。まず数個の点からなる面素を抽出し，その属性の類似性から平面，

曲面，不明領域に分類する。次に不明領域を，それらに隣接する曲面に統合して，視野内の世界の記

述を得る。

物体認識をするためには，あらかじめ個々の物体の学習をする。単独の物体からなる世界の記述が

物体のモデルとして登録される。学習が終了すると，未知の世界の記述と物体モデルとの照合を，デ

ータ駆動とモデル駆動の手法を組合せて行い，視野内の個々の物体を識別し， 位置， .姿勢を決定す

る。

本研究は， 従来は困難とされた複雑な形状の物体が積み重ねられた世界を認識するコンビュー
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タの目の手法を確立し 工場などの自動化にも貢献した。

このため学位論文として価値あるものと認める。
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