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概  要 

 

人間共存環境下で作業を行うロボットの開発に取り組んでいます。現在は店舗における商品整理

をターゲットとして、AIを利用して以下 2点を実施しました。 

1. 高精度な物体姿勢推定 → 世界最高の物体姿勢推定法と比べて 3.8倍の精度 

2. 未知物体の把持位置推定 → ロボットによる未知物体の把持成功率 76.9% 

従来技術・ 
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〇人間共存環境下での物体姿勢推定 

問題：人間共存環境 (例：店舗など) は明るすぎる 

   商品は人のために包装されており、センサ誤差が出るような素材も多い 

手法：入力距離画像データを誤差がないデータに変換する AI (Deep Neural Network)を開発 

性能：ﾋﾞﾆﾙで覆われた製品（ｻﾝﾄﾞｲｯﾁ）の姿勢推定結果の 91%が誤差 5度以内(世界最高性能） 
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〇未知物体の把持位置推定 

問題：物体の正確な姿勢がわかっても、ロボットはどの位置なら安定して把持できるか判断でき

ない 

手法：過去に学習した類似物体の把持位置から未知物体の把持位置も類推する AIを開発 

性能：アームロボットによる未知物体の把持成功率 76.9% 
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AI 

誤差がないデータ  許容誤差 

以内の 

推定結果を 

出力する 

割合[%] 

入力距離画像データ 

許容誤差 [度] 

入力：未知物体距離画像データ 

AI 

柄のあるものは柄を把持 
輪は内側と外側で把持 
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