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センサ情報処理の研究：人間の目の働きをコンピュータで実現する技術
(画像処理)を中心に，ロボットやマルチメディアの研究を行っています 

福祉・ヒューマンインタフェース 

自律移動ロボット 腕型ロボット 
3眼カメラ 

腕型ロボット 

ベルト 
コンベア 

産業現場での部品把持 
作業の自動化 知能ロボットの開発 

文書情報のデジタル化 

歪曲書籍の 
電子化 

文字認識 
電子化 

カメラ 

書籍 

視覚情報による世界の理解 

左眼画像 計測結果 
(赤:近い・黄緑:遠い) 

極限環境(宇宙・海中)センシング 

動画像処理 

追跡対象(魚)検出 
ノイズ(気泡)除去 水中物体計測 宇宙構造物計測 

右眼画像 

バーチャルリアリティ 画面からの水滴除去 

視野鮮明化 (ITS技術：雨天時の自動車窓等) 

両眼視による物体の3次元計測 (視差利用) 

移動物体検出 

形状計測 

歪曲補正 

移動部品 

カメラ 

ロボット 

ウェアラブルビジョン 
(視覚障害者の支援) 

カメラ 

画像中の人物(顔)検出 

研究室内で撮影 世界の好きな場所へ 
(背景と同色の服装も可) 

任意視点画像生成 
(好きな方向からの画像) 

山下淳准教授 

山下研究室 [ロボット・センサ情報処理] 

環境地図生成 
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