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YebisURAはロボコン向けに開発した小型AUVです。
機体制御は方位センサーと深度センサー、画像処理
により行っています。
最大の特徴は前後左右に計4台のカメラを持つことで
す。左右のカメラによって従来の前後カメラより広い領
域を把握することができるようになりました。

ＹｅｂｉｓＵＲＡのデータシート

ＯｐｅｎＣＶを用いて、特定の色を抽出し、ターゲットの重心、
中心からの距離d角度θを算出します。
そして、距離dが0になるようにスラスターを自動制御するこ
とで自律航行を可能にしています。今回の水中ロボコンで
はこの機能をランディング、ブイタッチ、ライントレースに利
用する計画です。

画像処理ソフトはOpenCVを使用しています。カメラ
から入力された画像は赤、緑、青の各三色を合成し
たもので、それぞれの色を255の数値として表してい
ます。OpenCVの画像処理では、そのうち特定の色
だけを抽出することで、水中のターゲットを
認識していますが、ターゲットの見え方は
環境によって変化することがあるため、調整
に時間や手間がかかるという欠点もあります。
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YebisURA概要

画像処理

4つのカメラ

元画像 赤色を抽出

前回の水中ロボフェスから左右に2つのカメ
ラを増設しました。これによって一度に画像
処理できる範囲が広がり、ゲートくぐりやブイ
タッチが容易になりました。

YebisURA内部の概要図

重心、距離、角度を算出


