
事業期間（平成３１～令和２年度） 事業区分（チャレンジふくしま「ロボット産業革命の地」創出事業）

狭隘内部空間の三次元構造復元に関する研究開発（第２報）

本研究では、光学単眼カメラとミリ波レーダを融合し、狭隘空間内構造物の三次元データの復元法

を提案します。Visual-SLAM で復元した三次元点群にレーダで測定した距離値を用い、任意の 2 点間

距離を求めることが可能となり、本提案の有効性を示しました。

本研究は、従来、目視点検だけに頼っていた点

検をロボットビジョンと組合せ、狭隘内部空間の

定量化を図ることにより、点検業務の効率化を目

的としています。

光学単眼カメラによる Visual-SLAM の中で、

密な点群が得られる REMODEの評価を行い、図
１に示すように対象構造物の三次元点群構築に

用いました。

ミリ波レーダを用い、対象構造物のイメージン

グのため、レーダアンテナを図２のとおり上下左

右に移動させることで、対象構造物までの距離か

ら対象構造物をイメージングできることを図３

に示すとおり確認しました。

光学単眼カメラとミリ波レーダを一体化し測

定系を一致させることによって、レーダから対象

構造物までの距離値をカメラから復元した三次

元点群に融合しました。

このことにより、図４及び図５に示すように対

象構造物までの距離及び対象構造物上の距離な

ど任意の 2 点間距離を測定することが可能にな
りました。
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図１ 対象物（左）と復元結果（右）

図４  カメラからチェックボードまでの距離測定

図５ ブロック対象物 左 と復元結果 右 の長手方

向測定

アンテナから対象物最前面まで：

cm
アンテナ移動

縦方向： cm ステップ

横方向： cm ステップ

木製の cm × cm ×

cm ブロック

手前から 、 、 段と積

み重ねた

図２ 対象構造物とアンテナ移動測定

70[cm]

図３ レーダによる対象構造物のイメージング

色は反射値を示し、赤が弱く、紫が強いことを意味する。

cm 高以上に弱い反射が存在及び最下面が弱い反射とな

り、対象構造物端に反射値の曖昧さ（アンビギュイティ）

が観察される。
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＜用語解説＞ 

Visual-SLAM：光学カメラから得られる画像を基

に、写っている対象の３次元位置とカメラの姿勢

を推定し、SLAM化、つまり写した環境の地図を
構築する技術。 
 

 

 




