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1. 研究の目的 
 我々の研究室では、「親和的情報空間」～人間とコ

ンピュータが自然かつ自在にコミュニケーションを

取れる環境～の構築を長期目標にして研究を行って

いる。 
本研究では、移動型ロボットが自律的に移動する

ために必要な移動可能領域の検出を行った。 

2. 処理の流れ 
 まず、入力画像(640×480ピクセル)の下側が床で
あることを前提とする。画像中央下部の矩形内(20
×20ピクセル)より GREEN値の最大値・最小値を
取得する。全画素において、 
最小値＜各ピクセル(G値)＜最大値 

を満たす場合に移動可能候補領域とする。つぎに、

障害物(壁・机・椅子・コードなど)の検出のために
エッジ情報を利用する。障害物の特徴として長いエ

ッジを用いる。 
 移動可能領域は先に示した移動可能候補領域かつ

画像下側から上方向にエッジを探し、初めてエッジ

が存在するところまでとなる。 移動可能空間は床

面上に障害物のエッジが存在しているものとしてい

る。 

3. 実験環境 
・PC   Pentium4(2.4GHz) 
・キャプチャー Matrox MeteorⅡ 
・開発言語   VC++6.0 
・移動ロボット 

ActivMedia Pioneer3-DX8 
・カメラ    25万画素 
・画像および制御用無線 

実験場所は情報棟 2F プログラミング演習室 3 にお
いて行った。 
 
 

4. 実験結果 
実験結果を図 1・図 2に示す。図 2では左側にロ
ボット中心の俯瞰図、右側に矢印で示す視線方向の

画像（全 8方向のうちの２つ）。 

 
図 1 移動可能領域（ロボット視点） 

 
図 2 移動可能空間（俯瞰図） 

5. 考察 
 本研究で移動可能領域の抽出がほぼできること

が確認できた。 
 


