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OpenCV，自動識別，Canny法，二値画像，輪郭検出関数。 

１． 研究背景 

人を手伝うロボットを一般的な道具で正

常に動作させたなら，便利である。 

一般的な道具を使用して動作ができるロ

ボットなら，専用の備品などがいらないため，

低コストで済む。 

ボタンを押すロボットはいるが，持ち手を

認識できるロボットはいない。 

２． 研究目的 

いくつかの種類の持ち手付きの調理器具

の画像において，持ち手の位置を識別し，指

し示すことができれば成功とする。 

柄付き調理器具画像を識別判定させる。正

答率 80％以上で目的達成とする。 

３． 問題点 

ボタンを押すことを自動化する機材，認識

する機材はあるが，持ち手の認識をしている

わけではない[1][2][3][4]。 

４． 研究環境 

・OS:Windows 10  

・開発言語:Python3.9  

・画像処理ライブラリ:Python 用 OpenCV4 

・行列計算ライブラリ:NumPy 

・エディター:Visual Studio Code 

５． 使用するデータについて 

使用するデータは持ち手付き調理器具の jpg

形式の画像とする。持ち手付き調理器具の例

としては，包丁やお玉などである。 

以下の図はテストデータである。 

 

図 1 テストデータ 

６． 研究方法 

研究方法は以下のように進める。 

① OpenCV による入力データの読み込み。 

② 入力データにヒストグラム平滑化を行う。 

③ Canny 法による領域分割を行う。 

④ 領域分割にクロージングを行う。 

⑤ 輪郭検出関数による領域判断を行う。 

⑥ OpenCV による画像出力を行う。 

⑦ 人間による正誤判定を行う。 

 

７． 研究結果 

領域判断した画像を以下に示す。 

 

図 2 領域判断画像_一部抜粋 

 

図 3 領域判断画像_全体 



 下原刀に同様の方法にて出力した画像を

以下に示す。 

 

図 4 元画像 

 

図 5 領域判断画像 

８． 今後の展望 

 問題点①研究結果図 2 より，柄の部分のみ

の輪郭線を出力することが可能だと判断で

きる。しかし，研究結果図 3 の通り全体図で

は持ち手部分以外も出力してしまっている

為，自動認識とはいかない。 

問題点②研究結果図 5 より，図 4 のような

持ち手部分の色が多少のばらつきがある場

合，持ち手部分を判断できないことが確認で

きる。 

 以上の問題点の解決策は以下の通りであ

る。 

 ①持ち手を長方形と仮定して長方形のみ

抜粋するようにする。長方形が複数あった場

合面積が最大の物を持ち手部分とする。また，

研究結果図 2 より赤線は長方形ではないため，

近似直線を作成し，その近似直線を元に領域

判断を行う。 

 ②持ち手部分に長方形画像をかぶせる。も

しくは，ヒストグラム平滑化の方法を変更す

る。現在ヒストグラム平滑化方法は，適用的

ヒストグラム平坦化である。 
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