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卒業研究題目
欠損復元AutoEncoderによる
遮蔽に頑健な物体姿勢推定

ロボットの基本動作である物体把持のためには，対象物体の認識だけでなく，その姿勢
を推定する必要がある．特に，机上などに物体が密集して置かれた状況では，他の物体に
遮蔽されることで対象物体の姿勢推定が困難となる（図 1）．本研究ではこのように遮蔽
された物体に対しても有効な姿勢推定手法を提案する．
物体の色や照明の影響を避けるため，ロボットには距離画像センサが搭載されることが

多い．距離画像を用いる姿勢推定手法として，NinomiyaらによるCNNに基づく回帰モデ
ルを用いる手法 [1]がある．この手法では，物体全体を観測できている必要があるため，他
の物体に遮蔽されることで欠損が生じると，姿勢推定が困難となる．一方，欠損物体を対
象とした Sundermeyerらの手法 [2]では，AutoEncoder（AE）で欠損を学習し，Encoder
部分から得られる特徴ベクトルを姿勢推定に用いているが，欠損による物体中心の位置ず
れを考慮していないため，欠損が大きいほど精度が低下する．
そこで本研究では，欠損を復元した画像をAEに再度入力することで，遮蔽された物体

の姿勢をより高精度に推定する欠損復元AEを提案する．欠損復元AEは，画素値が欠損
した距離画像を入力として，欠損部分を復元するように学習する．欠損を復元した画像内
の物体の中心位置のずれを補正し，再び欠損復元AEで特徴抽出することにより，遮蔽さ
れた物体に対してより有効な特徴量を得ることができる．また，Ninomiyaらと同様に，多
様体上で未知姿勢に対応する特徴ベクトルを補間することにより，未知姿勢の推定も可能
である．図 2に提案手法の処理手順を示す．提案手法では，まず学習段階で学習用距離画
像に対して，欠損復元AEで抽出した特徴ベクトルから多様体を構築する．そして，推定
段階で評価用距離画像に対して，欠損復元AEで抽出した特徴ベクトルと多様体との距離
計算により，姿勢を推定する．
提案手法の有効性を確認するため，物体の姿勢推定精度を評価した．既存の特徴抽出手

法と比較したところ，推定誤差は 18.15度から 12.41度に低減された．この結果から，欠
損復元AEを 2回適用する提案手法の有効性を確認した．

図 1 遮蔽された物体の例
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図 2 提案手法の処理手順
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