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ナビゲーション�
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ロボットのナビゲーション�

•  現在地→目的地まで移動 
– 目的地への経路 

– 目的地に対する自己位置 

•  地図と自己位置の 
認識が必要 
– カーナビで十分か？ 
•  GPS＋車速計＋地図 

(Google Mapなど) 

Google Map から取得�
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カーナビでは不十分な理由�

•  自己位置同定の精度が悪い 
– 車速計 → 自己位置の計測には向かない 

– RTK-GPS → 場所によっては数百mの誤差 

•  道路以外の地図がない 
–  (場所にもよるが)公園，歩道，屋内などは 
道路ほど緻密に地図があるわけではない 



自己位置同定�
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高精度かつ安定した自己位置同定�

•  地図がない → とりあえず保留 

•  地図があることを前提にする 

•  地図 → 環境の形状を記録したもの 
–  LRFの計測結果を利用したいため 
–  LRF: レーザーで形状を計測するセンサー�



: Monte Carlo Localization
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SLAM�
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Simultaneous Localization And Mapping�

•  形状の重ね合わせによる自己位置計測 
– 高精度  ＆  安定  ！ 

•  形状の重ね合わせ → 地図が必要 
•  事前に地図がない → どうしよう？ 

• 地図と位置を同時に推定する�
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SLAMの本質�

•  地図と位置の同時推定 
– 字面 → 位置計測しながら地図を描く 
– 本質ではない 

•  SLAMの本質 → ループを閉じること 
– １度来た場所は同じ座標として認識する 
– 矛盾がないように地図を描く 



Real-time 3D SLAM�
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