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1 ͡Ίʹ

ۙɼࣥऀͷੜੑ࢈ͱΦϑΟεϨΠΞτͷؔੑ

͕͞Ε͍ͯΔ 1) ɽͦͷؔੑΛ୳ΔͨΊɼΦϑΟε

ʹ͓͚Δࣥऀͷ׆ಈΛఆྔతʹܭଌ͠ɼධՁͨ݁͠Ռ

Λੵ͍ͯ͘͠ඞཁ͕͋Δɽࣥऀͷ׆ಈΛܭଌ͢Δํ

๏ͷҰͭͱͯ͠ɼLiDAR Λ༻͍ͨਓྲྀܭଌ͕͋Δɽ͠

͔͠ɼίετͳͲͷ͔Β LiDAR Λ༻͍ͨਓྲྀܭଌ

ɼेࡏݱʹߦΘΕ͍ͯͳ͍ɽͦ͜ͰຊڀݚͰɼί

ϞσΟςΟԽͨ͠ LiDAR Λ༻͍ͨਓྲྀܭଌʹΑΓɼΦ

ϑΟεʹ͓͚ΔਓྲྀͷՄࢹԽΛ͜͏ߦͱΛతͱ͢Δɽ

2 LiDARΛ༻͍ͨਓྲྀܭଌγεςϜ

2.1 Δ͢༺ LiDAR

LiDAR ͱɼϨʔβޫΛ༻͍ͯηϯα͔Βର·

ͰͷڑΛܭଌ͢ΔηϯαͰ͋ΔɽLiDAR ʹɼൣ

ғΛߴʹܭଌՄͰ͋Δͱ͍͏ಛ͕͋Δɽ

ຊγεςϜͰ༻͢Δ LiDAR ɼίϞσΟςΟԽ͠

ͨ LiDAR Ͱ͋Δ SLAMTEC ࣾͷ RPLIDAR A2M8 Ͱ

͋ΔɽFig.1 ͨ͠༺ʹ LIDAR Λࣔ͢ɽ࠷େܭଌՄ

ڑ 12 m Ͱ͋Γɼਫฏࢹ֯ 360 ˃Ͱ͋ΔɽϨʔ

βޫͷਫฏํͷҰճసͷपظ 0.1 s ͰɼҰपͨ͋ظ

Γ 400 ͷܭଌσʔλΛಘΔɽܭଌσʔληϯα

Λத৺ͱ͢Δڑͱ֯ͷσʔλͰ͋Δɽ

ຊڀݚͰ༻͍ΔLiDARਫฏํͷΈܭଌͰ͖Δɽͦ

ͷͨΊɼLiDAR Λઃஔ͢Δ͞ߴʹҙ͢Δඞཁ͕͋Δɽ

ຊγεςϜͰཱ͍ͬͯΔਓΛܭଌ͢ΔͨΊɼLiDAR

Λ 1.3 m ͷ͞ߴʹઃஔͨ͠ɽ͜ͷ͞ߴຊڀݚͰ࣮ݧ

Λࣥͨͬߦڥʹ͓͍ͯɼ࠷ͷ͍ߴਓ͕Ҝࢠʹ

࣌ͷ͍ਓཱ͕ͬͨ࠷ɼ͘ߴΑΓ͞ߴͷ࣌ͨͬ࠲

ΑΓ͘ߴͳΔΑ͏ʹઃఆͨ͠ɽ

2.2 ਓྲྀܭଌγεςϜͷߏ

ຊγεςϜओʹτϥοΩϯάͱϩάσʔλͷՄࢹԽ

ͷ 2 ͭͷػʹ͚ΒΕΔɽ

τϥοΩϯά LiDAR ʹΑΔܭଌ݁Ռ͔Βਓͷத৺

ҐஔͷਪఆΛ͍ߦɼਪఆ݁ՌΛαʔόૹ৴͢Δɽαʔ

όෳͷ LiDAR ͔Βਓͷத৺ҐஔͷใΛड͚औ

Γ, ෳͷ LiDAR ͷ݁Ռͷ౷߹Λ͏ߦɽ1 ͷத৺Ґ

ஔ͔ΒҰఆͷᮢҎʹผͷத৺Ґஔ͕͋Εɼಉ͡ਓ

ͱͯ͠ॲཧΛ͏ߦɽຊڀݚͰਓஉੑͷ 95 ˋͷݞ෯

͕ 50 cm ҎԼͰ͋Δ͜ͱ͔ΒɼᮢΛ 50 cm ͱͨ͠ 2)

Fig. 1 RPLiDAR A2M8

LiDARࡢタ⨨⨨

ࡢ1ྎ LiDARࡿࡼィ ⤖ᯝ ࡢ2ྎ LiDARࡓࡋྜ⤫ࢆ⤖ᯝ

ィ ⎔ቃᖹ㠃ᅗ

ィ ⤖ᯝLiDAR : A

LiDAR : B
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ቨ

Fig. 2 LiDARʹΑΔܭଌ݁Ռͱ 2ͷ౷߹݁ՌͷҰྫ

ɽFig.2 ͷࠨଆʹ LiDAR AɼB ͦΕͧΕͷܭଌ݁Ռɼӈ

ଆʹ LiDAR AɼB ͷܭଌ݁ՌΛαʔόͰ౷߹ͨ݁͠Ռ

Λࣔ͢ɽFig.2 ͔Βɼ1 ͷͱ͖ʹൺͯൣғͷܭଌ

͕ՄͰ͋Δ͜ͱ͕Θ͔Δɽ

ϩάσʔλͷՄࢹԽώʔτϚοϓঢ়ʹදࣔΛ͏ߦɽ

ϩάσʔλΛώʔτϚοϓঢ়ʹՄࢹԽΛͨ͏ߦΊʹɼ

σʔλͷิਖ਼Λ͏ߦඞཁ͕͋Δɽ͜ΕɼLiDAR Λ༻

͍ͯͷܭଌࢄతͳʹͳΔͨΊͰ͋ΓɼܭଌͷҰ

पظͷؒʹҠಈͨ͠ͷσʔλΛຒΊΔ͜ͱʹΑΓσʔ

λͷิਖ਼Λ͏ߦɽ

3 LiDARΛ༻͍ͨҐஔਪఆਫ਼ݧ࣮ূݕ

3.1 ཁ֓ݧ࣮

ຊγεςϜͷਫ਼Λ໌͔ʹ͢ΔͨΊɼਓͷҐஔਪఆਫ਼

ݧ࣮ূݕΛͨͬߦɽ࣮ํݧ๏ͱͯ͠ɼLiDAR ͔Β

1, 2, 3͓Αͼ 4 mͷҐஔʹॏ৺͕དྷΔΑ͏ਓཱ͕ͪɼҐ

ஔਪఆΛͨͬߦɽ࣮ݧ֤Ґஔʹରͯ͠ɼਓ͕ਖ਼໘Λ

͍ͨͱ͖ɼࠨΛ͍ͨͱ͖ɼޙΖΛ͍ͨͱ͖ɼӈΛ

͍ͨͱ͖ͷ 4 ύλʔϯͷܭଌΛͨͬߦɽܭଌճ͢

ͯͷڑͱύλʔϯͷΈ߹ΘͤͰ 10 ճ͍ͣͭͯͬߦ

Δɽ͜ͷҐஔਪఆ݁Ռͱ࣮ࡍͷڑͱͷࠩޡͱࠩޡͷඪ

४ภࠩΛٻΊΔ͜ͱͰɼਫ਼ͷূݕΛͨͬߦɽ
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Fig. 3 LiDAR ʹΑΔҐஔਪఆ݁Ռ

3.2 ߟՌ͓Αͼ݁ݧ࣮

ʹରͯ͠ਓ͕ڑՌΛFig.3ʹࣔ͢ɽFig.3֤݁ݧ࣮

ਖ਼໘ɼࠨɼޙΖɼӈΛ͍ͨͱ͖ͷ 4 ύλʔϯͯ͢ͷ

Ґஔਪఆ݁ՌΛ༻͍ͯࢉग़ͨࠩ͠ޡͷฏۉͱඪ४ภࠩ

ͷάϥϑͰ͋Δɽ࣮݁ݧՌΑΓɼਓͷҐஔਪఆͷࠩޡ

ଌൣғܭ 4 mҎԼͷͱ͖ฏۉ͕ 160 mmҎԼɼ࠷େ

͕ 306 mm Ͱ͋Δ͜ͱ͕͔ͬͨɽ͜ͷਫ਼ɼΦϑΟ

ε༻ͷσεΫͷதͰখܕͷσεΫͰ͋Δ෯ 700 mm,

Ԟ͖ߦ 700 mm ͷσεΫΛͨ͑ߟͱ͖ɼ͕ࠩޡσεΫ

ͷେ͖͞ʹൺͯेখ͍ͨ͞Ίɼਓ͕σεΫͷࠨӈͲ

ͪΒΛ௨Δ͔ΛஅՄͰ͋ΔɽͦͷͨΊɼຊγεςϜ

ΦϑΟεʹ͓͚Δਓྲྀܭଌʹे༻ՄͰ͋Δɽ

େ͖͘ͳΔཁҼͱͯ͠ɼLiDAR͕ࠩޡ ਓͷද໘ͱ

ͷڑΛܭଌ͓ͯ͠Γɼਓͷॏ৺ͱͷؒʹ͕ࠩੜ͡Δͨ

Ίͩͱ͑ߟΒΕΔɽ͜ͷࠩਓͷମ֨Λྀ͠ߟɼิਖ਼Λ

Ͱ͖ΔɽݮͱͰܰ͜͏ߦ

4 ࣥڥʹ͓͚Δਓྲྀܭଌ࣮ݧ

4.1 ཁ֓ݧ࣮

ຊγεςϜ͕ΦϑΟεͷڥվળΛͨ͏ߦΊͷޮՌݕ

ՄͰ͋Δ͜ͱΛ֬ೝ͢ΔͨΊʹɼ2018༺ʹূ  10

݄ 18 ͷே 9 Β͔࣌ 18 ʹڥͷࣥࣨڀݚͰɼຊ·࣌

͓͍ͯ 1 ͷ LiDAR ʹΑΔਓྲྀܭଌ࣮ݧΛͨͬߦɽਓ

ΛڥࣥͨͬߦΛݧଌ࣮ܭྲྀ Fig.4 ʹࣔ͢ɽ

4.2 ߟՌ͓Αͼ݁ݧ࣮

ଌ݁ՌΛܭΔਓྲྀ͚͓ʹڥࣥͨͬߦΛݧ࣮ Fig.5

ʹࣔ͢ɽຊγεςϜʹΑͬͯɼFig.5 ͷΑ͏ʹࣥڥ

ʹ͓͍ͯैདྷܭଌ͞Εͳ͔ͬͨਓྲྀΛܭଌ͠ɼՄࢹԽΛ

ͱ͕Ͱ͖ͨɽP͜͏ߦ ͷΦϑΟεάϦί Q ͷϓ

Ϧϯλɼಛఆͷςʔϒϧۙʹଟ͘ͷਓྲྀ͕ੜ͓ͯ͡Γɼ

ଟ͘ͷਓ͕ू·ΔϚάωοτϙΠϯτͱͯ͠ػ͍ͯ͠

Δ͜ͱΛܭଌʹΑΓՄࢹԽͰ͖ͨɽ

ຊ࣮ݧͰͷܭଌ݁Ռ͔ΒɼS ͷग़ೖ͔ޱΒ P ͷΦ

ϑΟεάϦί·Ͱͷେ͖ͳਓྲྀ͕ݟΒΕͨɽ͔͠͠ɼਓ

ͷҠಈΛݸผʹ֬ೝͨ͠ͱ͜Ζɼग़ೖ͔ޱΒΦϑΟεά

㞟୰ࢫ࣮࣌ࢫ

ᶆ‽ᇳົࢫ࣮࣌ࢫ

ᐊࢫ࣮࣌ࢫ

ከ┠ⓗࢫ࣮࣌ࢫ
ฟධཱྀ

ࢱࣥࣜࣉ

14 m

10 m 
ࢫࣇ࢜
ࢥࣜࢢ

Fig. 4 ڥࣥͨ͠༺Ͱݧ࣮
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Fig. 5 10 ݄ 18 ͷ 9 Β͔࣌ 18 ଌ݁Ռܭͷਓྲྀ࣌

Ϧί·ͰҠಈ͢Δਓগͳ͍͜ͱ͕͔ͬͨɽͦͷ

ͨΊɼຊγεςϜͰɼେ͖ͳਓྲྀՄࢹԽͰ͖Δ͕ɼ

ԽͰ͖ࢹͲ͔͜ΒͲ͜ʹҠಈ͍ͯ͠Δͷ͔ɼՄʹࡍ࣮

ͳ͍͜ͱ͕໌Β͔ʹͳͬͨɽ͜Εʹ͍ͭͯޙࠓͷ՝

ͱ͍ͨ͠ɽ·ͨɼग़ೖޱۙͷܭଌ͕Ͱ͖͍ͯͳ͍ɽ͜

ΕɼσεΫͷલʹҜ͕ࢠஔ͔Ε͓ͯΓɼͦͷޙΖ͕ຊ

γεςϜͷਓྲྀܭଌՄڑΑΓԕ͍ͨΊͰ͋Δɽਓྲྀ

ͷɼઃஔ͢ΔڑଌՄܭ LiDAR Λ૿͠ɼෳ

ͷ LiDARΛ౷߹ͯ͠ܭଌΛ͜͏ߦͱͰղܾͰ͖Δɽ

ͦͷͨΊɼޙࠓઃஔ͢Δ LiDAR Λ૿ͯ͠ܭଌΛߦ

͍͍ͨͱ͍ͯ͑ߟΔɽ

5 ͷలޙࠓ

ɼෳͷޙࠓ LiDAR Λ౷߹ͨ͠ਓྲྀܭଌγες

ϜΛ༻͍ͯɼΑΓൣғͷܭଌΛ͏ߦɽͦͷ݁Ռ͔Β༵

ؒ࣌ଳ͝ͱͷਓྲྀͷมԽɼࣥڥͷϨΠΞτ

ม͕ߋਓྲྀʹ༩͑ΔӨڹΛ͢ূݕΔɽ

ݙจߟࢀ
1) ,߂ɹࢠۚ ϨʔβηϯαʹΑΔߦಈϞχλϦϯάσʔλ

Λ༻͍ͨ׆ۭؒ࣌ಈύλʔϯநग़, ຊݐஙֶձܭըܥ
จूɹୈ 80 ɹୈר 712 ߸,2015-06,pp.559-566

2) AIST ਓ ମ ੇ ๏ɾܗ ঢ় σ ʔ λ ϕ ʔ ε,
https://unit.aist.go.jp/hiri/dhrg/ja/dhdb/91-
92/data/search7.html, রࢀ Dec.19 2018

24


