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1. はじめに 

 近年，自動運転技術の開発や公道実験が日本国内

のみならず海外の企業でも行われている．自動運転

を可能にする上で重要なことは，自動車が環境認識

をすることであり，これは車が人間の目の代わりに

状況を認識し判断するということである２）．また，

日本国内では MMS (モービルマッピングシステム)

という 3D 点群情報で道路を測量する技術があり，

これは 3 次元で道路を観測できるシステムである． 

本研究では，自動運転車に搭載されているベロダ

イン社のセンサーデータ（図-1）及び MMS による

点群データを使用し，道路上の物体の判別制度と両

者の違いの程度を分析することを目的とした。 

 

2. 自動運転車とＭＭＳのデータについて 

2.1 自動運転車のデータについて 

自動運転車のセンサーデータは，自動運転車が実

際に走行することで得られるリアルタイム情報で

ある．このデータには大きく二種類あり，その内一

つは図-1においてＡに表示される反射率画像である．

これは自動運転車によって予め計測され作成され

た道路およびその周辺の状況の画像である．そして

もう一つはＢのレーザーによる照射された点群の

データになる．これらＡとＢを一つに表示したもの

がＣになる．ＣではＡに表示された反射率画像上を，

自動運転車，ここではセンサーによるレーザーが走

行する形になっている．実際に表示されたものが，

図-2 になる．ソフトウェア上では並行投影と透視投

影という視点を切り変えられる機能があり，図-2 で

は並行投影の表示と透視投影表示をそれぞれ示し

ている．透視投影の方がより物体の高さや形が推測

しやすく，ある程度は判別が出来る状態にある． 

 

 

 

 

 

 

図-１ 自動運転自動車の全方位レーザー１） 

 

 

図-2 並行投影及び透視投影でのセンサーデータ 

 

2.2 ＭＭＳのデータについて 

 MMS は 3D 測量を目的とした移動型マッピング

システムであり，道路上およびその周辺状況を搭載

されたセンサーが当たるところであれば点群デー

タとして測定できる．データを閲覧するソフトは

「PADMS」を用いる．このソフトでは点群に色をつ

けて表示することが可能なので，視覚的に物体を判

別できる．例えば草木，道路は容易に判別可能であ

り，ある程度の勾配も確認することが可能である。 

 

3. 物体の判別について 

自動運転車のセンサーデータは，車が自動運転走

行する上で，現状完全に道路状況を把握する必要が 
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図-3 MMS によるトンネルの点群データ 

 

なく，事前に道路のデータを測定し，その設定され

た道路上を走ることによりリアルタイムでセンサ

ーを点射している．自動運転車にとっては安全に走

行するために，他の自動車，歩行者を一括りに「動

く物体」もしくは障害物として捉えているので，自

動運転車にとって認識すべき存在は判別がしやす

い．急な動作をする可能性が極めて低い標識や草木，

建物はある程度その存在を確認できるが，点群情報

だけではより詳細なところの判別が難しい．基本的

に自動運転車のセンサーが認識すべき物体が「動く

物体」であるので，草木や建物がどういったものか

を点群で知るにはセンサー精度の向上が必須にな

る． 

一方，MMS で測量された道路のデータは，目的が

測量であるため，自動運転車のセンサーデータに比

べると草木や標識，建物，ポールといったものが判

別しやすい．また前述したとおり，点群に色付けが

されているので，より視覚的かつ容易に物体が判別

できる．図-3 は実際に MMS により測定されたデー

タで，トンネルが点群で表示できていることが分か

る．  

 

4. 自動運転センサーデータとＭＭＳの比較 

 同一道路ではないが，道路上の物体をどの程度判

別できるのかを比較すると，図-4 で示すように，

MMSの方が物体の判別に優れていることがわかる．

自動運転センサーでは，草木は点群の集合体のよう

な表現になっているが，MMS では色付けされてい

るので視覚的に判別しやすい．更に斜面であること

も分かるので，自動運転センサーよりも立体的に観

察しやすいと考えられる． 

 

図-4 自動運転センサーとＭＭＳの比較 

 

5. まとめと今後の課題 

 本研究では，自動運転車のセンサーデータとMMS

のデータによる物体の判別に関して，どの程度の違

いがあるのかを分析した．その結果，自動運転車の

センサーデータではセンサーで捉える対象物体が，

主に「動く物体」あるいは自動運転車にとっての障

害物であるので，動く可能性の低い物体の判別は難

しく，道路状況を知るには不十分であると判明した．

一方で MMS のデータは測量を目的としているため，

比較的道路状況が判別しやすく，色付けされている

ので感覚的・視覚的にデータを閲覧することが出来

る． 

今後は，物体の判別から道路の信頼性を解析する

ために，自動運転車と MMS で同じ道路を同条件で

測定していくことで，より正確な比較をする必要が

ある．また，道路を 3D モデル化する方法を検討し

ており，これにより点群だけでは得られない情報を

用いて道路を多角的な視点で分析することを予定

している． 
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