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Amazon Robotics Challengeへの取り組み 
─深層学習による画像認識─
機械知覚&ロボティクスグループ (ER藤吉研究室・EP山下研究室)

Amazon Robotics LLC主催の「Amazon Robotics Challenge 2017」に出場
Amazon Robotics Challenge (ARC)
目標 
・様々な環境における自動物流ロボットの開発 
概要 
・Stow task 
    - toteから商品を取り出し → storageと呼ばれる箱へ収納 
    - どの商品を取り出して，storageのどこに置いたかを記録する必要あり 
・Pick task 
    - storageから商品を取り出し → 商品発送用のダンボール箱へ収納 
    - どの商品を取り出すのかを指定される

amazon

Stow Pick

tote storage cardboard box

toteの商品配置例
ARCの競技用商品 (40種類 + 未知の商品)

Team MC      2 

三菱電機 (MITSUBISHI) × 中部大学 (CHUBU) × 中京大学 (CHUKYO) 
・三菱電機：ロボットシステムの設計や開発 
・中部大学：深層学習 (ディープラーニング) による物体検出と認識 
・中京大学：3次元点群処理による把持位置検出と未知物体の認識

3機関の得意分野を用いたシステムを構築

Hand 2: Slim vacuum

Hand 3: Gripper

小さな吸着パッド

2本指タイプの挟持ハンド

→ 狭い物体面をピンポイントに吸着

Grip!

→ 衣類やメッシュ状の物体を把持

Hand 1: Powerful vacuum

吸引

変形可能な吸着パッド

→ 広い物体面の安定した吸着
仮置き + 計量台

仮置き + 計量台
tote

storage

画像認識の流れ

RGB画像

3次元点群 

深層学習による物体検出・認識 未知物体用データベース認識結果

既知の物体

未知の物体

仮置き台での計量と色特徴 
による未知物体の特定

3次元点群処理による把持位置検出

ロボットの 
把持位置

3次元点群 
(形状・距離情報)

3次元モデルデータベース

平面 立方体 球体 円柱

•物体の重さ 
•物体の色特徴

3次元モデルを用いた位置合わせ

Pick & Place!

産業用ロボット 
MELFA RV-13FL

深層学習による画像認識
Single Shotベースの畳み込みニューラルネットワーク (CNN) による物体検出と認識 
・1度だけのCNNの推論処理で複数の物体矩形を検出 
・物体矩形を検出すると同時に物体の種類を認識

バラ積みされた複数の物体を1度の処理で 
高速に検出して物体の種類を特定可能

Machine Perception and Robotics Group (MPRG) URL : http://mprg.jp

物体検出 
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非最大値抑制処理
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認識結果

競技での認識結果

Stow task : 92.06 % 
Pick task ：95.80 %

平均認識率

Team MC はStow taskで第3位 (全16チーム)2 

http://mprg.jp

