
相向而来的人及周围环境的自动识 
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判断忽隐忽现的对象物的智能机器人 

 

 

自律移动机器人 

用 25 眼摄像机进行实时自由视点映像合成 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 
 
                        

从从各各种种角角度度研研究究图图像像信信息息  
「图像」是金子教授和高桥助教进行研究时所使用的共同工具。金子教授从事图像研究有 35年了，

其中对面部图像的研究长达 25年。他的优势就在于研究内容均涉及到与图像相关的三大领域—「图像

处理」、「电脑绘图」、「图像通信」，在跟人与机器人的各种研究中从事以图像为对象的研究。  
研研究究用用计计算算机机来来描描绘绘人人的的肖肖像像画画  

面部表情是人与人之间进行交流时必不可少的。我们从人的面 

部中可以得到很多信息，比如能够辨别其人、年龄、人种、性别等
区别于他人的信息，还有喜怒哀乐的感情、身体状况、心理状态等

将人的内心呈现在外部的信息等等。让计算机如同人一样去理解这

些信息是非常困难的。 
为了使计算机能够理解人的面部信息，帮助人与计算机之间的

顺畅交流，该研究室正在研究用计算机来描绘人的肖像画。因此能

够提取、分析构成面部的眉毛、眼睛、鼻子、嘴巴、面部轮廓等部
位的形状及分布等信息是非常重要的。首先是以多数日本人的面部

为基础来生成平均面孔。求出对象面孔各部位的形状、分布与平均

面孔各部位之间的差，通过应用被称为主成分分析的统计手法，从
数值上来记述这个差具有什么特征。与平均面孔之间的数值差异较大的部分就是这个人的面孔特征，

通过增强这特征就能制作出肖像画。 

以以实实现现像像人人类类一一样样灵灵活活互互动动为为目目标标进进行行相相关关的的研研究究  
该研究室还致力于机器人的研究。他们的目标是以相当于 

人的眼睛、耳朵、头部的部分为对象，制造出在家或办公室与人共处，且能像人一样自由活动的机器

人。机器人用眼、耳的功能来获取外界的信息，并通过判断现在该做什么，周围的人想做什么来进行
自律活动。 

首先通过分析声音传到麦克风的时间来掌握三维空间内什么地方产生了响声。之后获取该方向的

图像，根据图像的浓淡、颜色等信息来进行人物检测处理，判断是否有人，有人的话又是谁，据此来
和人进行互动。 

此外考虑到由于所站位置不同，机器人与用户的观察角度也不一样，为此该研究室还从事相关的

研究，让人和机器人能站在对方的立场上思考并采取行动，或者在狭窄的走廊，人和机器人能够像人
与人一样配合默契地插肩而过。 

高高速速、、高高精精度度的的三三维维视视觉觉  
高桥助教研究的自由视点映像合成能够采用从各个方向拍摄到

的对象图像来合成从实际未拍摄到的自由视点看到的图像。该研究的
一大特点就是能够实时合成高品质的自由视点映像，与实际拍摄的图

像没有区别。如果使用该技术，比如在计算机的画面上就能从各个角

度观看被拍摄对象，还能将映像输出到立体显示的三维显示屏中。 
此外该研究室还致力于映像分割的研究，即使在普通的摄影环境

下也能实时从视频中剪辑出对象物。如果使用该技术，由于能够将画

面划分为特定的物体与背景，因此还可以应用到机器人的物体识别
中。另外该技术还能从视频中正确地剪辑出只有人物的区域，并重叠

在其它映像上，所以有望活用到电视等映像制作中。 
 

 

肖肖像像画画数数据据的的数数值值化化  
计算机肖像画具有将面部数据全部转化成数值的特点。如果全世

界都使用该研究室独有的面部特征解析〃合成工具的话，除了面部各

部位的形状、分布特征，还有面部表情、以前只能用语言才能含糊表

达的面部印象等与面部相关的各种信息，都可以通过所有数值（主要
成分的重要值）的组合来客观、统一处理，这是该技术的一大优点。 

以数值记录面部的各种特征，并用肖像画将其形象化，因此在参

照所给的写实面部的特征时自然不必说，即使没有面部照片，通过表
述「斜眼」、「撇嘴」、「严肃脸」等面部印象的语言，就能从众多的面 

部图像中找到具有各种特征的面孔。 

完完全全自自律律型型机机器器人人  
机器人能自己思考各种动作并行动的自律性是智能机器人的一大关键。比如

机器人与对面的人在走廊插肩而过的研究中，假设机器人与人同行，设定牵引力

使机器人在人的左右移动的同时，还要设定让机器人接受对面过来的人产生的强
排斥力。机器人根据用户或对面人的动作以及分别产生的引力、排斥力的变化移

动到人的前后，在保持和用户同行的状态下避免与对面过来的人产生碰撞。 

他们还进一步研究假设从隐蔽处突然有人出现时的情形。他们准备两个离地
板不同高度的话筒，利用脚步声传到这两个话筒的时间差来检测人是靠近还是远

离，如果是靠近的话，机器人就会做出判断，等待人通过。 

三三维维视视觉觉、、实实时时图图像像处处理理  
在三维视觉的研究领域，该研究室就将实现实时处理铭记在心，以此来构筑

算法、实装技术，这是他们的一大特点。比如自由视点映像合成时，与其正确推

断拍摄对象的形状，不如开发出独特的算法来清晰地合成从目标视角看到的图像。
该算法采用带显卡的 PC，能进行三维绘图，即使普通用户也能轻易买到，并能实

时进行操作。 
 
 

开开发发将将三三大大要要素素技技术术合合而而为为一一的的机机器器人人  
有关计算机肖像画的研究，该研究室的目标是希望能够实现

不受各种摄影条件限制的优势以及接近专业肖像画家水平的表
现力。 

目前他们将研究内容分为面部、机器人、三维视觉，今后会
分别推进这三项技术的发展，同时再综合这些技术，希望机器人
在正确识别三维环境及在该环境中活动的多个人物的基础上，能
够决定自己的行动，与人形成各种关系的同时，为人类的日常生
活提供帮助。 
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