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従来技術に比べての優位性

今後の展開

特徴

単調な環境は
自己位置推定
が失敗しやすい

研究成果に関する文献・資料

による自律移動用地図の
特徴抽出

自律移動ロボットが使う地図に対して、特徴的な形状の場所を自動的に重み付け
する手法を開発しました。本地図を使えば、ロボットの計算処理能力やハードウェア
を追加することなく、自己位置推定の精度を向上させることが可能です。

⚫ 事前に地図データを修正するだけで自己位置推定の精度
が向上

⚫ さまざまな自己位置推定アルゴリズムと容易に組合せ可能

⚫ 吉村 他：
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共同研究者 丸田 一郎、藤本 健治（京都大学）、佐藤 研、小林 祐介（都産技研）

城東支所 吉村 僚太

⚫ 自律監視ロボットや搬送ロボットなどへの展開
⚫ 中小企業との共同研究

特開

地域技術支援

研究員からのひとこと
この技術で、ロボット自体のコストを上げること
なく性能向上させることが可能です。自律移動
に興味のある企業さまとの共同研究を希望しま
す。

図 自律移動シミュレーションを 周分行った時の自己位置推定の誤差
左：従来地図（図 左）を使用した場合、右：本研究の地図（図 右）を使用した場合

図 従来の自己位置推定用地図（左）と本研究の手法により生成した地図（右）

図 環境の地図

自律移動ロボットは、センサデータと地図とを照合すること
で自身の位置を推定することが可能です。しかし、細長い
通路など単調な環境での推定は苦手としていました。
本研究の手法を用いると、地図において、単調な環境の
中にある特徴的な形状の場所を自動的に重み付けする
ことが可能です。重み付けされた地図を使うことで、自己
位置推定の誤差を低減できます。

本研究で開発した
特徴抽出手法

特徴的な形状の
場所を重み付け


