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本論文は，画像処理による物体認識(画像情報を仲介として物体の形状や状態を把握する処理)の方

法，これを基にした物体認識装置の構成，およびその自動生産装置等への応用に関する一連の研究をま

とめたもので，次の 6 章から成っている。

第 1 章では，本研究の目的と必要性を述べるとともに，物体認識の機能，対象，装置について考察し，

物体の性質状態は，形状や姿勢のような構造的性状，寸法や位置のような量的性状，傷のような物体の

質的性状等に分類で、き，前二者の認識機能は自動組立等i乙，後者の認識機能は自動検査に有用であるこ

とを明らかにしている。

第 2 章では，平面上の任意の位置に置かれた未知の多角柱のすべての性状を認識する方法について論

じ，物体認識，図面認識およびハンドリングの三機能からなる自動組立ロボットのプロトタイプを構成

している口

第 3 章では，ある種の傷には正常部のパターンより微小な部分が含まれることに着目して，複雑パタ

ーン中から傷を認識する三つの方法を開発し，その特性を比較評価している。また，乙れを基にした入

力画像逐次処理型高速認識装置方式，およびその自動プリント基板検査装置への適用について考察して

いる。

第 4 章では，被写体移動が，残像現象のある TV カメラ画像に与える影響を理論的に検討し，高速移

動物体を対象とする形状位置認識方法，これを基にした実時間型認識装置方式，およびその自動ボトル締

緩装置への応用に関して述べているつ

第 5 章では，使用制限条件の少ない産業用物体認識装置の開発を意図し， 3 次元空聞に位置する円状
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物体を対象i乙，形状変動を許容する認識方法，小規模かっ高速な回路方式，可動TV カメラによる広視

野かっ高精度な認識方式等を明らかにするとともに，乙れを基にした認識装置方式の構成，およびその

自動ホース取付装置への応用に関して述べている。

第 6 章では，本研究で得られた成果を結論としてまとめている。

論文の審査結果の要旨

本論文は，画像処理による物体認識手法と物体認識装置の開発について研究を行ったもので，主な成

果は次のとおりである。

(1) 台上に任意の位置姿勢で置かれた，多角柱を対象物体とし，その構造的性状，寸法ならびに位置を

認識する手法を開発し，その手法を用いて自動組立ロボットが構成できる乙とを示している。

(2) 複雑パターン中の微小な傷の認識について論じ，対象物体画像からの微小部抽出処理の手法を示し，

プリント基板検査工程に適用し，その有用なことを明らかにしている。

(3) 移動物体に対する窓枠領域処理による認識手法を明らかにし，実時間型の通過位置認識装置を開発

している。

(4) 3 次元空間の円状物体を認識対象とし，分割パターン・マッチング処理の手法を開発し， その有効

なことを確めている。

以上のように本論文は，画像処理による物体認識機能に関する手法と装置の開発に対して，多くの新

しい知見を得ているもので，知能ロボットの基礎技術に貢献するところが大であり，博士論文として価

値あるものと認める D
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