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1．はじめに

（一社）日本建設機械施工協会は，平成 30 年度の研
究開発助成対象研究開発を決定しましたのでお知らせ
いたします。

この「研究開発助成」は，建設機械及び建設施工に
関する技術等の向上と普及を図り，もって国土の利用，
開発及び保全並びに経済及び産業の発展に寄与するこ
とを目的として，建設機械又は建設施工（施工に伴う
調査を含む）に関する優れた技術開発若しくは研究に
対して助成する制度で，本年度は第12回目となります。

本年度は，応募 5 件に対して研究開発助成審査委員
会（委員長 阿部 雅二朗　長岡技術科学大学 教授）に
おいて厳正な審査を行い，その審査結果を参考に『モ
ニター画像からの重機の状態推定と現場環境モデルの
構築に関する研究（芝浦工業大学 工学部 電気工学科
教授 吉見 卓氏）』の 1 件に対し助成することを当協
会として決定しました。

なお，研究期間は平成 31 年 4 月から平成 32 年 3 月
末で，研究開発成果は平成 32 年 11 月開催予定の「建
設施工と建設機械シンポジウム」，機関誌「建設機械
施工」等で発表される予定です。

2．助成研究開発の概要

今回助成を決定した研究開発の概要は以下のとおり
です。
○ モニター画像からの重機の状態推定と現場環境モデ
ルの構築に関する研究
芝浦工業大学 工学部 電気工学科　教授 吉見 卓氏
無人化施工においては，重機操縦者が遠隔地からモ

ニター映像を通して無人の重機の状態や周囲環境の状
況を確認しながら運転操作を行っている。その安全・
確実・効率的な運転操作のためには，操縦者は各重機
の位置や向き，姿勢等の状態を，常に正確に把握して
いる必要がある。

そこで本研究では，重機操縦者に提示されるモニ
ター映像に，人の骨格位置を画像のみから推定するア
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ルゴリズムである Openpose アルゴリズムを適用する
ことで，そこに映っている重機の位置・向き・姿勢を
推定し，提示する手法・システムの構築を目指す。
Openpose アルゴリズム自体には大きな変更は行わ
ず，ツールとしての利用を想定し，重機のどの位置を
関節位置としてモデル化するのが適切であるかといっ
た点を考え，適用方法の工夫，検討を行う（図─ 1）。

さらに，得られた情報をゲームエンジンを利用して
統合し，施工現場環境のモデル構築を行う。これによ
り，モデル構築における豊富な拡張機能，作業効率向
上が期待される。構築する状態モデルの一例（イメー
ジ）を図─ 2 に示す。

図─ 2　構築する施工現場環境モデルの例（イメージ）

図─ 1　重機の姿勢認識結果（イメージ）




