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技術相談 

提供可能技術： 

・機械学習・人工知能技術 

・ロボット制御 

・システム同定 

 

 
研究内容：  

 実環境でも頑健に稼働するロボットが求められています。我々はロボットが活動する際に必要な環境認識技術につい

て、物体認識問題を例題として研究しています。一般に効率の良い環境認識技術には，環境とセンサ情報の関係を記

述する「モデル」が必要となります。そのような環境認識のためのモデルをセンサデータから学習する機械学習技術に

ついて研究開発しています。 

 

研究事例１ 触覚情報に基づく能動的物体認識           研究事例２ 視覚情報に基づく物体の硬さ推定 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                                          

 

                                        

 

 

 

 

 

 

     

 

 

 

����

33 kPa

CNN

推定値
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テストデータに対する予測結果（検証結果）
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質感を読み取って、近い値を推定できている
→ 視覚情報に基づく推定の可能性を示した

提供可能な設備・機器：  

名称・型番（メーカー） 
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