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１．目的 - 未知の形の障害物もみつける
• 自動運航船や遠隔操船では目視のかわりにカメラが用い

られている。
• 船など既知の形状の画像を学習に使った深層学習では未
知の形状の物体を⾒つけることができない。

• このような障害物はレーダー等でも検出できず、生命に
かかわるものもある。

• 学習型の検出器ではなく、障害物の特徴を利用した非学
習型検出器の開発を目指す。

２．手法 - 障害物と⽩波の違いは︖
海上の障害物（木材、ブイ、遊泳者等）の非障害物（⽩

波、光源反射等）と違い、次のような特徴がある︓
• 何らかの形状を持っている。
• 同様の特徴をもつ影像が画像中に局所的に存在しており、

広域に分散していない。
• ⾒えたり消えたりせず時間的に連続して存在する。
• ほとんど移動しない（停止しているか微動）。
これらを利用し、アルゴリズムを作成する。
３．研究成果 - ちゃんとみつけられた︖
• 物体画像サイズが30ピクセル以上で検出でき、50ある

と安定的に検出できた（右）。形状情報を利用できる深
層学習では16から検出できたので検出能⼒は⽐較的弱い。

• ラジコンボートのほか、切り株も検出した（下）。
４．期待される効果
これまで目視でしか発⾒できなかった障害物を自動運航船
がみつけて避けることができるようになります。水没物な
ど形状が明瞭でない物体をみつけることが今後の課題です。
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➀原画像（ラジコンボート）

➁特徴点の検出

③前画像とのマッチング

④リンク座標差による足切り

⑤クラスタリングとトラッキング

原画像（切り株） 検出結果

背景 - 船じゃないものもみつけて避けないとあぶない！


