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音源位置のばらつき大→風切り音及び残響の影響
精度向上のためには、
雑音除去・残響除去及び統計的後処理による位置推定
の検討が必要
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図３ 簡易コックピットを用いた手動走行実験 
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手動走行における三次元構造復元

三次元構造復元時の様子

ダクト

前後移動

カラー画像とステレオカメラにより得られた深
度画像からDROID-SLAMで三次元構造を復元

三次元構造の復元方法
場所：実験棟
対象：塗装ブース

ダクト

  ゴール 

図２ 自律走行における音源位置推定 

図１ 自律走行外観検査ロボット 図４ 手動走行における三次元構造復元 
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工業プラントの点検では、巡回ロボット

により、画像、音等の点検データを自動で

取得し、異常有無診断が行えることが期待

されています。 

図１のように自律走行外観検査ロボット

を開発し、(1)自律走行における音源位置

推定、(2)簡易コックピットを用いた手動

走行実験、(3)手動走行における三次元構

造復元に取り組みました。 

(1)図２のような半屋外環境において、２

つのロボットにそれぞれ搭載したマイクを

用い、音源位置を推定しました。風の影響

を受ける環境においても、平均誤差 1[m]

以内で音源位置推定できました。(2)巡回

経路外の音源を見つけた時、図３のような

簡易コックピットを用い、ロボットを遠隔

操作し詳しく点検する必要があります。ス

タートからゴールまでの約 20[m]を手動走

行できました。(3)図４のようにロボット

に搭載した RGBカメラとステレオカメラ

を用い、ダクトの三次元構造復元を行いま

した。ロボットの動作を前後移動のみと

し、カメラの視点が制限された条件でも三

次元点群データによる復元ができました。 

解決すべき課題 

詳細な試験研究報告書はこちら！ ハイテクプラザ 試験研究報告書

・「自律走行外観検査ロボットの研究開発（第３報）」 

お問い合わせ窓口 TEL：024-959-1741（代表：産学連携科） 
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結果・まとめ 


