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研究概要

2025年度の主な研究成果

VLMを用いて環境の説明文生成
    - 収集画像をVLMに入力し説明文を生成する。

- AMTでデータセットと評価値を収集・学習。

環境の説明文を生成するロボット探索タスク [1][5]

その他：
 動画生成を行うVideo Diffusion Models (VDMs)をロボット動画データセットで学習することで、初期状態の入力画像からロボットマニ
ピュレーションの軌跡を出力する手法を開発し、動きの安定性を向上させるFlow lossを提案した[3]。

 マルチモーダルなセンサ情報を入力としたロボット行動学習において、各時間ステップにおける行動生成に最も有益なモダリティを特定
し選択的に活用するcross-modality attention (CMA)を提案し、ロボット行動の教師無しセグメンテーションを実現した[4]。

 自己教師あり学習によるカテゴリレベルでの関節付き3D物体姿勢推定手法[6]の発展研究として、一組のquery-referenceペアのRGBD画
像のみを入力とした3D物体姿勢推定の自己教師あり学習手法を開発し、State-of-the-artな性能を達成した。

 イベントカメラを用いた可視光通信[7]を行うことで高精度な自己位置推定を行うマルチエージェントシステムを開発し、従来システムに
比べて高精度な三次元再構成が可能であることを示した。

● 強化学習を使った解釈可能なナビゲーション
● 説明文生成学習による常識の獲得によって、ナビゲーション
の性能向上を図る   e.g.) シンクはキッチンにありそう

説明文生成を補助タスクとするロボットナビゲーション [2]
従来法 提案法

視覚・聴覚・触覚等のマルチ
モーダルなセンサを持つ自律
移動ロボットを用いて実世界
の3D環境地図を作り、豊富
な時空間情報を表現・活用す
る研究を行っている。三次元
地図のセマンティクスをどの
ようにして取得し表現するか、
その中からどういった情報に
着目すべきか、また、ロボッ
トがどう行動するべきかと
いった、アクティブセンシン
グの観点からのロボット研究
にも同時に取り組んでいる。
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