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1. はじめに 

画像に含まれる物体の領域と種類を判定する物体検出

において、深層学習が広く利用されるようになってきた。深

層学習では学習データとして識別対象の物体を撮影した

画像と、その領域に関するアノテーション情報を大量に用

意する必要があり、非常に手間のかかる作業であることが

知られている。この問題に対処するために、少ない学習デ

ータを水増しするデータ拡張や、既存の学習モデルを追

加学習するための転移学習やファインチューニングなどの

技術が利用されており、一定の効果が得られている。 

一方、学習データを水増しする方法の一つとして、道路

標識の検出を目的として、3DCG技術を用いて学習データ

を生成する枠組みが提案されている[1]。この枠組みによっ

て識別に必要かつ十分な学習データが生成できれば、実

世界で稼働するロボットの視覚など、環境に応じた適切な

学習データを効率的に生成できる可能性がある。 

そこで本研究では、距離センサを用いて識別対象の形

状を獲得し、学習データを生成する枠組みについて検討

する。 

2. 提案手法 

2.1 三次元点群の獲得 

識別したい実物体の三次元形状を、深度センサを用い

て三次元点群として獲得する。三次元点群とは、三次元

ン空間上に表現された xyz 座標情報と RGB 情報を持

つ三次元点の集合で構成される点群である。実物体の

例を図 1(a)に、また、深度センサを用いて獲得した三次元

点群をある視点から可視化した例を図 1(b)に示す。この図

に示すように、深度センサの視点から獲得された三次元点

群は、センサの反対側の形状は観測できないため欠損が

存在する。 

2.2 複数視点の三次元点群の獲得 

2.1 に示した欠損を補うために、識別対象の実物体をタ

ーンテーブルに乗せて 90 度ずつ回転させながら、計 4 回、

視線(z 軸)を回転中心に向けた距離センサで三次元点群

を獲得する。 

2.3 物体形状の再構成 

2.2 で獲得した複数の三次元点群について、ターンテー

ブルを含む平面の法線ベクトルおよび、ターンテーブルの

中心までの距離、およびターンテーブルの回転角度を利

用して、各三次元点群を平行移動および回転することで

位置合わせし、三次元物体形状を再構成する。 

2.4 学習用画像の獲得 

再構成した三次元物体形状にポリゴン情報を付与した

上で 3DCG 空間に配置し、環境光や照明光、および、撮

影カメラの位置や向きを様々に変えた上で、物体を撮影し、

学習用画像として獲得する。 

3. 三次元物体形状再構成実験 

三次元点群の獲得と再構成には、Point Cloud 

Library(PCL)を使用した。複数視点からの三次元点群

を用いて物体形状を再構成した例を図 1(c)に示す。 

 

   
 

 

図１．三次元点群による物体形状の再構成の例 

 

4. まとめ 

本研究では、物体検出のための深層学習に用いる大量

の画像を生成するための手法の一つとして、三次元形状

データを用いる手法を検討した。今後は獲得した三次元

形状データにポリゴン情報を付与することで 3DCG 化し、

実際に多数の学習用画像を生成したデータを用いて学習

した結果がどの程度の識別性能を持つかを評価・検討し

ていく予定である。 
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(a) 撮影した物体 (b) ある視点から撮影した

三次元点群の例 

 

(c) 複数視点からの三次元点群を合成した結果の例 
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