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研究成果の概要（和文）：レーザーによる非接触運動制御技術と回転不変マッチングという画像

処理技術活用して，次世代細胞機能分析システムの研究開発を行った。特に，画像処理技術 RIM
はシステムの中核技術となるので実用化に向けた研究開発を行った。ロボットシステムへの応

用展開もそのうちの１つであり，識別装置および識別方法として産業財産権を取得し，様々な

産業で広く利用できる研究成果を得た。 
 
研究成果の概要（英文）：The cell functional analysis system in the next generation was 
researched and developed by the non-contact exercise control technology of the laser and 
Rotation-Invariant Matching. Because RIM was the core technology of the system, the 
image processing technology performed research and development for the practical use. 
The applied development to a robot system is one example. The identification device and an 
identification method is the industrial property right and got available results about 
development of various industry widely. 
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１．研究開始当初の背景 
 平成２０年度までに継続して行ってきた研
究開発で，細胞機能分析システムのプロトタ
イプを試作している。細胞に直接レーザー光
を照射せずに，細胞の３次元操作および回転
運動ができることを確認した。しかしながら，
リアルタイムで細胞機能を分析するためには，
細胞の回転量に対して不変なパラメータ処理
が必要になっていた。 
 

２．研究の目的 
 本研究は，技術シーズである（Ⅰ）レーザ
ー光を用いた非接触運動制御技術 と（Ⅱ）
画像処理による細胞の機能分析技術を組み
合わせることで，生体細胞を自由に動かし，
３次元画像から細胞の機能情報を取得でき
るシステムの研究開発を行う。そして，回転
不変マッチング【RIM (Rotational-Invariant 
Matching)】を利用して，現場ニーズで求め
られている次世代機器を創出する。 
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３．研究の方法 
 回転不変マッチング（RIM）システムの導
入と，それに伴う機能分析システムの改良を
行う。さらに，研究開発したシステムの統合
化を行い，実用化に向けて実証実験を実施す
る。最適操作条件の評価とアプリケーション
の開発についても検討する。 
 
４．研究成果 
 本研究では，細胞の機能をリアルタイムで
分析処理するシステムを開発するため，細胞
の破損や損傷がないことを絶対条件として取
り組んできた。 
 解決課題の１つであった細胞の姿勢（回転
等）により形状が変化することを防ぐために，
対象の回転によってパラメータ変動が生じ
ない，重心点からの等距離エッジ強度を使用
して照合を行った。回転量に対して不変なパ
ラメータであるため，回転のための処理を必
要とせず，高精度で処理時間を短縮できる。
なお，この画像処理技術：回転不変パラメー
タ RIM(Rotational-Invariant Matching)は，
画像認識システムの中核技術となるので実
用化に向けた研究開発も行った。この研究開
発の過程で，RIMの技術検証と実用化のため
の課題抽出を目的とし，いくつかの実証実験
が行われた。ロボットシステムへの応用展開
もそのうちの１つであり，識別装置および識
別方法として産業財産権を取得し，様々な産
業で広く利用できる研究成果を得た。 
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