


研究テーマ：デプスマップとDeepLearningを用いた高精度なマーカーレスARの実現
１．はじめに
　私は JAIST で「デプスマップとDeepLearningを用いた高精度なマーカーレスARの実現」について取り組みたいと考えています。本稿では、まず、なぜこのテーマを選択したかという理由を説明し、次に具体的な研究内容について述べます。最後に JAIST への抱負を述べ結びとします。
２．研究テーマ選択の理由
　私は大学で建築、就職後は機械設計に携わってきましたが、3Dデータを現実空間に提示するARの研究に興味がありました。現在、ARマーカーやGPS情報、SURFを使用した特徴抽出によるマーカーレスARなどが実現されています。しかし、カメラ画像のみから高精度に物体や空間を認識するためにはARマーカーが必要であるため、任意の場所にオブジェクトを表示させる時に一定の誤差が発生することが指摘されています。また、景観やコストなど様々な制限もあります。現在、空間の特徴を認識する研究を起点として始まったマーカーレスARは、マーカーの配置などの準備が不要であることが注目され、盛んに研究が行われています。そしてその過程で、高精度な情報表示にはカメラ画像のみならず各種センサーなども重要であるということがわかってきました。けれども、建築や生産ラインなど精密な精度を求められる作業に適用することは困難です。それゆえ私は、Lidarスキャナーを用いたデプスマップの作成とDeepLearnigを利用して、マーカーレスAR内のSURF技術の精度を向上させる手法を実現したいと考え、このテーマを志望しました。
３．研究内容
[bookmark: _GoBack]そのために、まず私は、カメラ画像からSURF特徴量を抽出したデータとLidarスキャナーを用いてデプスマップを作成したいと考えています。Lidarスキャナーを使う理由は3次元空間の奥行きのデータで、カメラから対象までの距離を測定するため、デプスマップを作成する必要があると考えたからです。そして上記の工程で取得したデータをDeepLearnigで学習させます。次に透明なオブジェクトでも使用できるように補正します。その後、得られた結果を元にマーカーレスARと内容を発展させたいと考えています。
４．JAIST への抱負
　以上の研究を取り組むにあたり、私は JAIST の恵まれた環境を利用し、必要な能力を身
に付けたいと考えています。そして、より正確なマーカーレスARを世に送り出したいと私は考えています。



