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・Instance segmentation の精度向上と，それによる果房の３次元復元の完全自動化
・３次元復元された果房に対して組み合わせ最適化を適用し，摘粒すべき果粒を選定

今後の課題
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大阪府立環境農林水産総合研究所の
圃場にて摘粒前の果房を撮影
ブドウの種類：巨峰，藤稔， 
シャインマスカット , サンヴェルデ
センサ：Ricoh THETA S
            Canon PSG9X　MARKII 

データ
LSD-SLAM[2] によりカメラパラメータ推定
隣り合うフレームの果粒をセグメンテーションし
３次元復元

３次元復元

学習画像 : 431枚（手作業でラベル付け）
Mask R-CNN[1] を学習して適用

ブドウの種類：巨峰 , 藤稔
             シャインマスカット , サンヴェルデ

画像解像度：912×1368 [pixel]

Instance segmentation
実験

入力動画

Instance Segmentation による
画像上での果粒の位置推定

SLAMによる
カメラの自己位置推定

フレーム Ii フレーム Ii+1

同じ実

ステレオマッチングによる
果粒の３次元位置の推定

3次元復元結果

提案手法

目的：ブドウ栽培経験のない新規参入者に向けた作業中に間引く実を提示する摘粒支援システムの作成
ウェアラブル端末 間引く実の提示

カメラ

房の動画目標とする支援システム

ブドウ農家の高齢化 新たな担い手の獲得が大きな問題背景と目的
カメラで撮影したブドウの果房の動画から，実１つ１つの３次元位置を推定
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