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2 ਓྲྀܭଌγεςϜ

2.1 LiDARͱ͸

LiDAR ͱ͸ɼϨʔβޫΛ༻͍ͯηϯα͔Βର৅෺·Ͱ

ͷڑ཭Λܭଌ͢Δ͜ͱ͕Ͱ͖ΔηϯαͰ͋ΔɽLiDAR ʹ

͸ɼൣ޿ғΛߴ଎ʹܭଌ͢Δ͜ͱ͕ՄೳͰ͋Δͱ͍͏ಛ௃

͕͋ΔɽҰํͰɼϨʔβޫͷಛੑ্ɼܭଌର৅Ͱ͋Δࣥ຿

ऀ͕பͳͲͷ෺ӄ΍ผͷࣥ຿ऀͷӄʹӅΕͯ͠·͏ͱɼܭ

ଌର৅ऀΛࣦͯͬ͠ݟ·͏ͱ͍͏ܽ఺͕͋Δɽ

2.2 ਓྲྀܭଌγεςϜͷߏ੒

Δ͢༺࢖ଌγεςϜͰܭ੒ͨ͠ਓྲྀ࡞ LiDAR ͸

SLAMTEC ࣾͷ RPLIDAR A2M8 Ͱ͋ΔɽFig. 1 ʹ

RPLIDAR A2M8 Λࣔ͢ɽ࠷େܭଌՄೳڑ཭͸ 12 m Ͱ

͋Γɼਫฏࢹ໺֯͸ 360 degͰ͋ΔɽϨʔβޫͷਫฏํ޲

ͷ 1 ճసʢ360 degܭଌʣͷपظ͸ 0.1 sͰɼ̍पͨ͋ظ

Γ໿ 400 ఺ͷܭଌσʔλʢηϯαΛத৺ͱ͢Δڑ཭ͱ֯౓

ͷσʔλʣΛಘΔɽϨʔβޫͷ೾௕͸ 785 nmʢۙ੺֎೾

௕ҬʣͰ͋ΓɼΫϥε 1 A ͷΞΠηʔϑϨʔβͰ͋Δɽ

Fig.1 RPLIDAR A2M8

ਓྲྀܭଌγεςϜͰ༻͍Δ LiDAR͸ਫฏʹ͔͠ܭଌͰ

͖ͳ͍ɽͦͷͨΊɼLiDAR Λઃஔ͢Δ͞ߴʹ஫ҙ͢Δඞ

ཁ͕͋ΔɽਓྲྀܭଌγεςϜͰ͸ཱͬͯಈ͍ͯΔਓΛܭଌ

͢ΔͨΊɼLiDARΛઃஔ͢Δ͞ߴΛɼ1.3 mͷ͞ߴʹઃஔ

ͨ͠ɽ͜ͷ͞ߴ͸Ҝ͍ͯͬ࠲ʹࢠΔਓΑΓ͘ߴɼ௿਎௕ͷ

ਓͷ਎௕ΑΓ௿͘ͳΔΑ͏ʹઃఆͨ͠ɽ

3 LIDARͷਫ਼౓ݧ࣮ূݕ

3.1 ཁ֓ݧ࣮

ਓྲྀܭଌγεςϜͷਫ਼౓ݧ࣮ূݕΛͨ͏ߦΊʹɼLiDAR

ͷਫ਼౓ݧ࣮ূݕΛͨͬߦɽFig. ݧΛࣔ͢ɽ࣮ڥ؀ݧ࣮ʹ2

ํ๏ͱͯ͠͸ɼ·ͣ Fig. 2ͷ LiDAR͔Β 1 m,2 m,3 m,4

mͷҐஔʹϚʔΧΛઃஔ͢Δɽࠓճ͸ϚʔΧͱͯ͠٭ࡾΛ

༻͍ͨɽ࣍ʹ LiDARΛ༻͍ͯϚʔΧͷҐஔܭଌΛͦΕͧ

Ε 10 ճ͏ߦɽ͜ͷܭଌ݁Ռͱ࣮ࡍͷ LiDAR ͱϚʔΧͱ

ͷϢʔΫϦουڑ཭ΛٻΊɼਫ਼౓ͷূݕΛͨͬߦɽ

Fig.2 ڥ؀ݧ࣮
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3.2 ࡯ߟՌ͓Αͼ݁ݧ࣮

ՌΛ݁ݧ࣮ Fig. 3 ʹࣔ͢ɽFig. 3 ͸ LiDAR Λ༻͍ͨ

Λࣔ͢ɽҰൠతʹਓྲྀࠩޡ཭ͱͷڑͷࡍଌ஋ͱ࣮ܭ཭ͷڑ

ΊΒΕΔਫ਼౓͸ٻଌͰܭ 10 cm୯Ґͷਫ਼౓Ͱ͋Δ 3) ɽࠓ

ճͷ࣮ݧͷ݁Ռ͸ɼͦΕʹൺ΂ͯখ͘͞ɼࠩޡͷ࠷େ஋΋

88 mmͰ͋ΔͨΊɼਓྲྀܭଌΛ্͏ߦͰ໰୊͸ੜ͡ͳ͍ɽ

ͦͷͨΊɼࠓճͷ࣮ݧͰ༻͍Δ LiDAR͸ਓྲྀܭଌ͕Մೳ

ͳਫ਼౓Ͱ͋Δͱ͑ߟΒΕΔɽ

Fig.3 Ռ݁ݧ࣮

4 ਓྲྀܭଌγεςϜͷ֓ཁ

ਓྲྀܭଌγεςϜ͸ɼτϥοΩϯάͱϩάσʔλදࣔͷ

2ͭͷػೳͰߏ੒͞ΕΔɽ

τϥοΩϯάͷେ·͔ͳྲྀΕΛҎԼʹࣔ͢ɽ͜͜Ͱ͸ɼ

࣌Ҭ֎ʹ͋Δྖܠ఺ɼഎࢭΛ੩࣌Ҭʹ͋Δྖܠଌ஋͕എܭ

Λಈ఺ͱݺͼɼLiDARͷ 1 ճస෼ͷܭଌ஋ΛϑϨʔϜͱ

Ϳɽݺ

(1) LIDAR͔ΒσʔλΛड͚औΔ

(2) എࠩܠ෼ʹΑΔಈ఺நग़

(3) ෳ਺ͷಈ఺ΛҰͭͷҠಈ෺ମʹू໿

(4) աڈϑϨʔϜͱͷରԠ͚ͮΛ͍ߦɼʢ1ʣ΁

LiDAR ͷܭଌ஋͔ΒҠಈ෺ମͷτϥοΩϯάΛͨ͏ߦ

Ίʹ͸σʔλॲཧΛ͏ߦඞཁ͕͋Δɽ·ͣɼLiDAR ͷܭ
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ͱΊΔɽҰͭͷ୅ද఺Λ΋ͱΊΔ͜ͱʹΑΓɼࢉܭॲཧΛ

ΊΔͨΊʹҠಈ෺ٻ੻ΛيҠಈ෺ମͷʹޙ࠷଎Խ͢Δɽߴ

ମͱաڈϑϨʔϜͷҠಈ෺ମͱͷରԠ͚ͮΛ͏ߦɽҠಈ෺

ମ͸ͦͷ··Ͱ͸Ҡಈͷي੻ΛٻΊΔ͜ͱ͕Ͱ͖ͳ͍ɽ͜

Ε͸Ҡಈ෺ମ͕ؒ࣌ͷ৘ใΛͨ࣋ͳ͍ͨΊͰ͋Δɽաڈϑ

ϨʔϜͷҠಈ෺ମͱڑ཭తʹ͍ۙҠಈ෺ମΛରԠͤ͞Δ͜

ͱʹΑΓɼҠಈͷي੻ΛٻΊΔɽ͜ΕΒͷॲཧΛ LiDAR

͕ 1ճస͢Δ͝ͱʹ܁Γฦ͠͏ߦɽ͜ΕʹΑΓτϥοΩϯ

άͷॲཧΛ͏ߦɽ

ϩάσʔλͷදࣔͷྲྀΕΛࣔ͢ɽʹ࣍

(1) σʔλิ׬

(2) ώʔτϚοϓԽ

(3) ੩ࢭ෺ମআڈ

ϩάσʔλ͸ϑϨʔϜ͝ͱͷ֤Ҡಈ෺ମத৺఺Λه࿥͠

ͨ఺ͷू߹Ͱ͋Δɽ͜ͷϩάσʔλΛͦͷ··ॏ৞දࣔ͠

ͯ΋ɼਓྲྀΛ೺Ѳ͢Δ͜ͱ͸ࠔ೉Ͱ͋ΔɽͦͷͨΊɼϩά

σʔλ͸ώʔτϚοϓঢ়ʹදࣔΛ͏ߦɽFig. 4ʹਓྲྀܭଌ

ͷϩάදࣔͷҰྫΛࣔ͢ɽ
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Fig.4 ਓྲྀܭଌͷϩάදࣔͷҰྫ

ϩάσʔλΛώʔτϚοϓঢ়ʹදࣔΛͨ͏ߦΊʹ͸ɼ

σʔλͷิਖ਼Λ͏ߦඞཁ͕͋Δɽ͜Ε͸ɼҠಈ෺ମͷத৺

఺͸֤ϑϨʔϜ͝ͱͷσʔλͰ͋ΓɼϑϨʔϜͱϑϨʔϜ

ͷؒʹҠಈͨ͠෼͸ܭଌ͞Εͳ͍ͨΊͰ͋ΔɽϑϨʔϜؒ

ʹҠಈͨ͠෼ͷσʔλΛ఺ͰຒΊΔ͜ͱʹΑΓσʔλͷิ

ਖ਼Λ͏ߦɽ·ͨɼҰͭͷҠಈ෺ମ͕ಉ͡৔ॴʹཹ·Δ͜ͱ

ʹΑΔϊΠζΛআ͠ڈɼྲྀΕΛΑΓڧௐͯ͠දࣔΛ͏ߦɽ

Fig. 4ͷϩάදࣔΑΓώʔτϚοϓঢ়ʹදࣔ͞ΕɼҠಈ෺

ମ͕࿈ଓతʹදࣔ͞Ε͍ͯΔͷ͕Θ͔Δɽ
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ಈ෼ੳ͕ՄೳͰ͋Δͱ͍ͯ͑ߟΔɽޙࠓ͸ਓྲྀܭଌγες
ϜΛ༻͍࣮ͯݧΛ͜͏ߦͱʹΑΓɼϩάσʔλͷऩूͱݱ
ঢ়ͷγεςϜͷ໰୊఺ͷચ͍ग़͠ͱվળΛ͏ߦɽ·ͨෳ਺
୆ͷ LiDARΛಉͤ͞ظɼΑΓൣ͍޿ғͷܭଌΛ͜͏ߦͱ
΋ݕ౼͍ͯ͠ΔɽͦͷޙɼఏҊγεςϜΛ༻͍ͯܭଌΛߦ
͏͜ͱʹΑΓɼਓྲྀͷ؍఺͔ΒΦϑΟεϨΠΞ΢τͷมߋ
΍Ϛάωοτεϖʔεͷ࡞੒ͳͲ͕ɼΦϑΟεڥ؀ʹͲͷ
Α͏ͳӨڹΛ༩͑Δ͔ͷূݕ΍ɼਓྲྀܭଌͷϩάσʔλ͔
Βɼࣥ຿ऀͷߦಈΛఆྔతʹධՁ͢Δํ๏ͷௐࠪΛ͜͏ߦ
ͱΛݕ౼͍ͯ͠Δɽ
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