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2004～ 2007 年に開催された DARPA Ground/Urban 

Challenge 業を行うロボット車両の研究を進めてきた㎈

．またこれ
らの技術成果を活用し，各種応用分野での実用化に向けた開発も進めている 

( 5 ) ～ ( 7 )．また近年では物流現場での労
働力や熟練オペレータの減少に伴い，搬送を無人化するためのロボット車両の開発も進めている 

( 8 )．
自律走行するロボット車両は一般的に，地図上で目標位
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などに関しては位置・姿勢や形状だけでなく，移動方向や
速度などの運動状態も合わせて認識する必要がある．
本稿では，このなかでも，他車両などの移動する障害物

（以下，移動障害物）と建築物などの静止している障害物
（以下，静止障害物）を区別して認識する技術の開発につ
いて報告する．
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筆者らは，ロボット車両のための環境計測センサとして
TOF ( Time of Flight ) 方式の LIDAR ( Light Detection and 

Ranging ) を使用し，同センサを車両上に搭載することで
車両周囲の環境を計測している．ୈ 2 ਤにロボット車両
を示す．TOF 方式の LIDAR
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きい値を，avg が付く変数は平均を示す．
DhP ≥ DhP _ th
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の 1 辺のまま対応付けることが可能である．
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( 8 ) 新エネルギー・産業技術総合開発機構 ( NEDO )：


