
のである．この技術の活用によって，
人は目的地の入力など，簡単な操作でロボットを扱うこと
ができる．これにカメラなどのセンサを搭載し，遠隔から
監視を行うことで，少ない人員で，かつ高い自由度をもっ
た監視を安全に行うことができる．現在，自律移動に関す

る技術開発を中心に取り組んでいる．自律移動の技術は，
大きく二つの技術で構成される．一つは，道を検出するた
めの環境認識技術で，もう一つは，環境認識結果に基づい
て経路を生成し，移動機構の制御を行う行動制御技術であ
る．本稿では，採用している環境認識技術の一つである，
ステレオカメラによる平面検出と，その自律移動ロボット
への適用の取り組みを報告する．
当社が開発する自律移動ロボットは，重要施設の警備や
監視を 施警 の謜を ああ 輩が必要である．この課題に対し

て，あらかじめ取得したデータを基に，アルゴリズムの改
良やパラメータの調整によって改善を図った．そして，改
善を施したソ翆

けをワ止得稔翆け て ア基に 対 パ童 要タが，本稿では，環境認識技術の一つである，ステレオカメラによる平面検出技術とその適用について報告する．
平面検出技術には，高速な平面姿勢推定を利用した平面投影ステレオ法を採用した．これをさらに高速化し，改良
などを実施して自律移動ロボ焚を暫速 克克ボ∵克移�用てカら
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の課題を抱 ё 登 抱
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( a )　基準画像
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えることができる よゔ㎈⑥▋响╮靱ヱ楣TB 芛
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し，未舗装路については，大きく解
て てて

は




