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【提出用】

ロボットナビゲーション︓SLAM、深度画像推定

強化学習によるロボット動作⽣成、制御

⾼精度３次元計測︓光学センサフュージョン

3D Vision and Robotics
ロボットや⾃動運転⾞両などの⾃律⾏動を実現するために、LiDAR
や全周カメラなどの光学センサデバイスを⽤いた環境モデル化、認
識、解析などの技術開発を進めています。

ニューラル表現による
LiDAR-カメラ融合

計測３次元データ

⾃律システムが移動する周辺の３次元データを構築
するためには多様なセンサを融合して⽤いることが
必要です。我々はLiDARやカメラといった複数の光
学センサを組み合わせて周辺環境の⾼精度３次元
マップを⽣成するシステムを開発しています。この
システムを実現するためにセンサ間の⾼精度な校正
⼿法や、カメラとLiDARの融合による⾼精度位置姿
勢推定技術の開発などを進めています。

ロボットの動作をニューラルネットワー
クによって学習、制御する技術を開発し
ています。⼆⾜・四⾜歩⾏ロボットの複
雑な地形におけるロコモーションや、ロ
ボットによる⾃動３次元スキャニングの
実現を⽬指しています。また強化学習の
基礎研究として、複雑なタスクにおける
学習の効率化⼿法の開発も⾏っています。

農業⽀援四⾜歩⾏ロボット
（害⾍検出、農薬散布）

⿂眼ステレオ

SLAMのための
頑健なループクロージャ

ロボットが⾃律移動するためには、SLAM技
術が⽋かせません。SLAMの基礎研究として、
カメラからの奥⾏推定や、LiDAR－カメラ融
合による深度画像の⾼密度化、ループクロー
ジャによるSLAMのマップ⾼精度化技術など
を開発しています。また⾃律移動ロボットの
応⽤として四⾜歩⾏ロボットによる農業⽀援
システムなども開発しています。
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