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ロボット 

図１ 環境地図による自律走行実験 図 4  AI による奥行き推定 

図 5 製作したマイクロフォンアレイ 

図 3 平面形状復元時の奥行き 
方向の距離測定 

図 2 対象物(左)・カメラ点群(中)・レーダ点群(右) 



 

インフラの老朽化、プラントの高経年化

が進み、点検及び保全が重要になってきて

います。熟練労働力の不足に直面している

現状で、自律的なロボットによる点検が大

きく期待されています。 

 

 

(1) ロボットの自律走行、(2)外観検査

のためのロボットビジョン（単眼カメラ及

びミリ波レーダによる構造物の点群復元、

単眼カメラを用いた AI による構造物復

元）、(3) 検査者への装置音の方向提示に取

り組みました。 

 

 

(1) 位置推定手法の一つ (図 1）の利用

を確認しました。(2)カメラ点群及びレー

ダ点群に ICP マッチングを適用し(図 2)概

ね一致しました。カメラ姿勢推定で奥行き

方向に歪の発生(図 3)を確認しました。事

前データ学習の不要な AI 奥行き推定手法

の一つを用い対象物段差の奥行き方向の違

い(図 4)が出せることを確認しました。(3)

球面マイクロフォンアレイを製作し音の方

向(図 5)を示すことができました。 

自律走行による外観検査ロボットに必要

な機能実現に向け、研究開発を進めていき

ます。 
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