
環境下での自律移動や、歩く人のような
移動障害物の存在する環境における自律
移動に関する研究を行っています。
右のロボットでは屋外環境での自律移
動の研究を行っています。季節や天候の
変化を考慮して学習画像とカメラからの
入力画像を比較することで、ロボットが
今どこにいるのかを認識し、決められた経
路に沿って移動します。

［研究室案内ロボット］

NECのプロトタイプロボットPaPeRo
（http://www.incx.nec.co.jp/robot/）を利
用して研究室の案内ロボットの研究をし
ています。
白井研究室の人の認識や障害物認識に
関する研究成果とPaPeRo本体にある音
声認識技術を用いて、研究室への訪問客
をロボットが案内します。

［その他］

ここには紹介できませんが、白井研で
は他にも人の認識やジェスチャ認識に関
する研究が行われています。
興味を持たれた方はぜひ白井研のホー
ムページ（http://www-cv.mech.eng.osaka-
u.ac.jp/）をご覧下さい。
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白井研究室では視覚を持つ知能ロボッ
トの研究を行っています。テレビカメラ等
から得られる画像をコンピュータで処理し
外界を認識したり、2つのカメラを用いた立
体視による外界の3次元構造の認識、ジェ
スチャの認識、動いている物体の追跡、知
能ロボットのための認識・行動計画の自動
立案等を研究しています。これらの研究
のなかで、特にロボットに関係するものに
ついて紹介していきたいと思います。

［福祉用パーソナルサービスロボット］

パーソナルサービスロボット（写真1）は、
寝たきりになって動けない人の代わりにも
のを取ってきたりすることを目的として研
究しています。これは移動台車にマニピュ
レータを取りつけ、音声認識によるインター
フェイスを持たせたものであり、例えばユ
ーザがロボットに「冷蔵庫からジュースを
持ってきて欲しい」と頼むと持ってきてく
れるというものです。
ロボットは、ユーザのリクエストを実行す

る上で不足した情報があればユーザに質
問し、その答えを用いることで画像認識な
どでの難しい処理をこなしていきます。

［自律移動ロボット］

白井研究室では自律移動ロボットに関
する研究は古くから行われております。
現在研究に使用されているロボットは

写真2の2台です。
左のロボットは全方位カメラ2台による

ステレオ視とレーザーレンジファインダを
使用しており、それによって複雑な静的
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写真1 パーソナルサービスロボット

写真2 移動ロボット（左：屋内用　右：屋外用）

写真3 研究室案内ロボット

インタビュアー（以下I）どうして画像処理
の研究に興味を持たれたのですか？
白井教授（以下S）初めはロボットの手の

研究をしようと思ってたのです。手には触覚

が必要だったので触覚の研究をやっていま

した。ゴムの中にカーボンを入れて電気抵

抗の変化による触覚を作ろうと思った。で、

やってみたところ再現性が全然なくて…そ

んなことやってたら、近くの化学が専門の

人が「そういうのは再現性がないのは既に

研究済みだ」っていって論文を見せてくれた

んです。それには時間とともに特性が変わっ

ていくという図があった。こんなことやって

たらどうもしょうがないなと思った。そして

何を研究しようと思ってたときに、目の研究

というのがあるというのを知った。当時か


