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In our laboratory, the vision-based motion control techniques are developed for various types of human-assistive 
robots such as biped robot, wheeled mobile robot, robot manipulator and so on. The recent advances of vision 
sensing make it possible to improve various system performance, and also contribute to new innovative functions 
in motion control applications. 
 
本研究の取り組みでは，二足歩行ロボットやパワーアシスト型の

電動車いす、ロボットアームなどの各種ロボットにおいて、画像セ

ンシングから得られる環境情報をモーションコントロールのルー

プの中で効果的に活用するための研究を進めてきた。ここでは

2015 年度の取り組みのいくつかを示す。 
Fig.1 の電動車いすにおいては、フィッシュアイカメラを実装す

ることで広角の視野画像を獲得し、これまで提案してきたビジュア

ルフィードバック型のパワーアシスト制御系へ適用するための開

発を行った。オプティカルフローによる速度推定の検証や視覚効果

を活用した操縦支援制御のための基礎的な検証結果を得ることが

できた[1]。 
Fig.2(a)に示す二足歩行ロボットでは、これまで画像センシング

による視覚情報に基づいたバランス制御系の開発に取り組んでき

たが、2015 年度は画像中の特徴点追跡を用いた手法を新たに導入

するための検証実験を行った。従来は、画像処理が容易となるよう

視野環境中にランドマークを配置して、制御性能の評価に焦点をお

いていたが、実際的な観点からランドマークなしの環境への対応を

進めた。Fig.2(b)のように画像中から特徴点を抽出・追跡すること

で、ロボットが床から受ける反力を推定して動的なバランスを制御

する手法であり、実験により一定の制御結果を得た[2]。また、こ

れまで課題となっていたラテラル面（横方向）における姿勢安定化

に向けて、新たな画像処理系の開発や制御系の構成について基礎的

な検討を行った。 
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Fig. 1. Wheelchair Robot 

 

(a) Biped Robot 

 

(b) Feature Points 

Fig. 2. Vision-based Control of Biped Robot 


