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　一般に、自律走行車の内界センサとして

良く用いられるのは、駆動部分の回転計や

車速センサであり、その精度はタイヤの滑

りや段差への乗り上げなどに脆弱と考えら

れるため、できる事ならば内界センサの情

報を用いずに解析することが望ましい。そ

こで、ここではICP-SLAMを用いるものとす

る。

3.ICPアルゴリズム

　図1に、LRFの前進による測定点のシフト

を示す。ここでは LRFに北陽電機製 URG-

04LX-UG01を用い、周囲を約1[m]四方のス

チレンボード製の壁で囲み、325[mm]前進

させている。右上部のデータが途切れてい

るのは、壁に切欠きをつけたためである。

LRFの前進により、あたかも壁の方が近づ

いた様に測定されていることがわかる。

1.はじめに

　近年、ドライバの高齢化に起因する交通

事故が増加しており、国内の死亡事故につ

いては 65 歳以上の高齢者が 50[％]を占め、

大きな社会問題となっている[1]。

　自律走行車は、人間の様に加齢や疲労か

らくる判断力や集中力の低下が無く、将来

的には人間よりも運転ミスを抑制できる可

能性もあるため、高齢化社会における有用

な交通手段として期待できる。地図情報の

ない場所を自律走行車が走行する際には、

自己位置の推定と周囲の環境地図の作成を

同時に行う必要があり、これを SLAM (Si-

multaneous Localization And Mapping)問題と

呼ぶ[2]。SLAMは、自律走行車に付属する内

界センサや外界センサの情報を用いた最適

化問題に帰着できると考えられる[2]-[4]。

　本研究では、自律走行車の外界センサと

して使用される事が多い、LRF(Laser Range

Finder)を用いた場合の SLAMについて基礎

的な検討を行う。

2.SLAMの解析手法

　これまで、SLAM問題の解法については数

多くの報告がなされているが、それらの手

法を大別すると、内界センサの情報が必須

か否かということになる。前者の手法とし

て代表的なのはEKF-SLAM[5], PF-SLAM[6] 等

であり、後者の手法としてはVisual SLAM[7]

や ICP-SLAM[8]等があげられる。
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図 1 LRFの前進による測定点のシフト
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　ICP(Iterative Closest Point)アルゴリズム

により、LRF、すなわち自律走行車の動きを

以下の様にして求めることができる。先ず、

2つの異なる測定点群をそれぞれp, qで表す

と、少しの動きであれば、2つの点群の形状

はかなり近いことが予想される。点群p中の

各点 p
i
(i=1,2,…,n)について、点群 q中で最

も距離が近い点 q
j
( j=1,2,…,m)を検索し、そ

れを対応点と呼ぶ。次に、回転行列Rと並進

移動ベクトル tの評価関数を E(R,t)とし、p
i

と q
j
を用いて次式で表す。

ただし、

である。

　ここで(1)式を最小とするR,tが求まれば、

自律走行車の動きを R , t で表すことができ

る。(1)式の解法はいくつか提案されている

が、例えば対応点が正しい場合は、各点群の

重心を求め、重心と p
i 
,q

j
における偏差の積

から作成した行列を特異値分解することで、

R,tを比較的容易に求められることが報告さ

れている[9]。

4.まとめ

　LRFを用いたSLAMについて、不確かな要

素である内界センサを使用せずに構築でき

るICPアルゴリズムについて検討した。今後

は、実際に実験を行う事で、アルゴリズムの

有効性や問題点の詳細な検討を行う予定で

ある。
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