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研究情報の名称 リアルタイム全周環境認識が可能なマルチ全方位ビジョンシステム 

概要 

＜特徴＞ 
全方位カメラ（360度のパノラマ画像が取得できるカメラ）３台をロボット上に水平に正三角形上に配置
し、ロボット全周にわたる高精度位置計測をリアルタイムで行うことが可能な全周環境認識センサ 
＜新規性＞ 
ビジョンのみを用いて、ロボット周辺の全方位に存在する物体までの距離を正確にリアルタイム計測可
能なセンサシステムは世の中に存在しない。視覚により物体認識を行うと同時に物体までの距離と方位
も計測できるため、視覚以外に距離センサを搭載する必要がなく、重量・コストの点でも有利である。
＜応用例＞ 
・全周環境認識が可能な知的電動車いすなどの福祉ロボット 
・パノラマ画像による測量などの広域センシングを行う環境計測ロボット 
・屋内外を巡回し、全方位の異常検知と監視や点検などを行う警備ロボット 
・農作物の自動収穫や工場内搬送車などを行う搬送作業ロボット など。 
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