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研究内容

【背景・目的】
自動車の自動運転は安全性・快適性等のメリットが高く，古くから高速道路における適応を目指して研究されてき

た．一方，一般道を含めたいわゆるDoor-to-doorでの自律走行に関しては，複雑な環境の認識やそれに適応した人
工知能(自動運転知能)開発の困難さから，長く空白の課題として残されてきた．そこで当ユニットでは，関連省庁や

自動車関連メーカ等との協力関係のもと公道走行実験を行い，市街地を走行可能な高度な自動運転知能の構築を
目的とする．
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【概要】
自動運転自動車の市街地走行に必要な下記の
技術について研究を行っています．
(1) SLAMに基づく地図生成技術：広大空間のデ

ジタル地図をSLAMで自動生成する技術を開
発中です

(2)信号機認識技術：画像解析と機械学習技術
に基づき信号機を認識するアルゴリズムを開
発中です．

(3)自己位置推定技術：GPSへの依存度を下げ，
高精度に自己位置を推定する技術を開発中

(4)走行空間認識技術：LIDARから得られるポイ
ントクラウドを解析し走行可能空間を識別する
技術を開発中

(5)物体識別技術：DNNやAdaboost等を活用し
て物体識別を行う技術を開発中

(6)パスプランニング技術：市街地走行可能な運
転知能を開発中
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