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研究成果の概要（和文）：本研究では，史跡等の屋外展示施設においてスマートフォン等の携帯端末及び拡張現
実技術を利用して展示物の情報提示を行うシステムの開発を目指し，対象物体の色及び輝度勾配方向の出現頻度
を用いた高速な特定物体検出手法（情報提示に必要な位置合わせ）の提案・開発を行った．提案手法は，日照変
化，経年変化等屋外において顕著に発生し物体検出の精度低下の要因となる環境変化に対してロバストかつ高速
に物体検出を行うことが可能である．また，現在さまざまな研究が進められている深層学習を用いた手法と比較
して事前学習に必要な時間を大幅に短縮でき，スマートフォン等計算能力の劣る環境においても実用的な速度で
実行可能である．

研究成果の概要（英文）：In this study, we proposed and developed a fast specific object detection 
method using frequency distributions of color and intensity gradient on a target object’s image. 
Our goal of the study is to develop a digital guidance system for out-of-door exhibitions using 
augmented reality technique that can run on mobile devices such as smart phones. The proposed method
 is able to detect specific objects fast and is robust to environmental changes that can be a factor
 causing a decrease in the precision of the detection such as illumination changes and secular 
changes. These changes can be occurred out-of-door exhibitions. In addition, our method realizes to 
perform the detection in practical speed on low power devices such as smart phones because the 
method requires shorter learning and detection time than “deep learning”.

研究分野：進化型計算、マルチエージェントシステム、観光情報システム

キーワード： 拡張現実　観光情報案内システム
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図２：門の学習データ（左，中央），検出用
画像（右）
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