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Ⅰ 当該年度における計画と成果 
  

１．当該年度の担当研究開発課題の目標と計画 

本研究開発の目的は、オペレータの負担を軽減するための視覚情報提供手段を構築することである。

ここでの負担とは、プラットフォームの移動経路の確保や探索対象の発見における視覚的負担を指す。

天災により崩れた地形や山岳斜面、地震等により半倒壊した家屋の内部における遠隔探査を対象とす

る。本研究開発成果により、プラットフォーム側で能動的に状況認識を行い、その結果を従来の提供

情報に上乗せしてオペレータに提示することで、活動の効率化を図る。 

その実現のため、当該年度はセンサの選定と視覚情報処理手法の模索と実装をおこなった。さらに、

それを模擬災害現場で撮影した画像列に対して適用することとした。 

 

２．当該年度の担当研究開発課題の進捗状況と成果 

2-1進捗状況 

上記目標の実現のため，下記項目について研究開発をおこなった． 

・索状ロボットへの搭載を目的とした環境構成物識別手法の提案とプログラムの実装 

・サイバー救助犬への搭載を目的とした環境構成物識別手法の提案とプログラムの実装 

・脚ロボットへの搭載を目的とした表面性状識別手法の提案とプログラムの実装： 

 

2-2成果 

   上記項目の成果概要を下図でそれぞれ示す。 
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2-3新たな課題など 

 当該年度の取り組みでは、画像領域の種別をおこなうための識別器の構築のため、多量の学習デー

タを必要とする手法を主に検討した。これは、従来手法の多くが同様の方針を取っており、識別器の性

能を確保できることが知られているためである。しかしながら、災害現場は多種多様であり、災害時の

探索活動は急を要することが多い。すなわち、識別器を一つ生成するために大量の学習データを準備し

ている余裕がない。当該年度は識別処理の正確性についてある程度の成果が得られたが、上述のような

災害現場ならではの課題にそれほど対処できてはいなかった。よって今後は、少ない学習データで識別

器が構築できるなんらかの仕組みを提案し、その有用性を示していく必要がある。 

 

３．アウトリーチ活動報告 

フィールド評価会等の対外発表の機会を利用して、研究開発の成果をアピールした。 


