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論文内容の要旨

自律走行型の運転支援システムにとって走行環境認識は最も重要な技術の一つである。走行環境認識で重要となる

のは、自車から環境までの距離情報と、認識対象を判別するための属性情報である。運転支援システムの適用範囲を

広げていくためには、アクティブ方式センサとパッシブ方式センサのそれぞれから得られる距離情報と属性情報を融

合した手法が望まれている。

本論文ではその準備に、ノイズに対してロバストで計算コストの低い手法としてエッジヒストグラムを用いた走行

環境認識手法を提案し、走行実験によりその有効性を示した。障害物の輪郭線垂直成分を 2 次元平面に投影し、その

投影結果であるエッジヒストグラムの時系列画像にカルマンフィルタを適用することで、先行車両を認識、捕捉でき

ることを示した。

センサフュージョン手法としては、 2 つの手法を提案した。第一の手法として、辞書照合式センサフュージョンに

よる車両認識手法を提案した。この手法の特徴は、画像の前処理データであるエッジヒストグラムと、同じくレーザ

レーダの前処理データであるレーザ受光強度パターンを 1 つのベクトルにまとめ、特徴空間上で辞書との照合を行う

点である。したがってセンサの変更や追加に対しても容易に対応可能である。追従走行システムの現状課題のうち、

いくつかを解決可能で、あることを実験によって確認した。

第二の手法として、走行環境を統合的に認識するために、認識系を複数のモジュールに分割し、分散診断モデルで、

ある免疫ネットワークの考え方を取り入れたモジュール間ネットワークを構築する手法を提案した。本手法は、信用

度に言語的意味を持たせているため、ネットワークの状態と環境の対応が容易にとれる。また、融合処理に伴う各モ

ジュールの変更がほとんど不要なため、モジュールの追加、削除が容易である。したがって、本手法もセンサの追加

や環境条件に応じた処理モジュールの追加を容易に行えると考えられる。実験により前方車両の車線判定について、

基本的効果を確認した。

以上のように本論文は車載用の走行環境認識に関して、辞書照合方式とネットワーク型融合方式という新しく汎用

性の高いセンサフュージョン手法を提案するものである。

- 869-



論文審査の結果の要旨

本論文は、自動車の運転支援システムの適用範囲を広げることを目的とし、アクティブ方式センサとパッシブ方式

センサのそれぞれから得られる距離情報と属性情報を融合することで、走行環境の認識をする研究を行った成果をま

とめたもので、 5 章からなる。

まず、ノイズに対してロバストで計算コストの低い手法として、エッジヒストグラムを用いた走行環境認識手法を

提案し、走行実験によりその有効性を示している。障害物の輪郭線垂直成分を 2 次元平面に投影し、その投影結果で

あるエッジヒストグラムの時系列画像にカルマンフィルタを適用することで、先行車両を認識、捕捉できることが示

されている。

センサフュージョン手法としては、 2 つの手法を提案している。第一の手法は、辞書照合式センサフュージョンに

よる車両認識手法である。この手法の特徴は、画像の前処理データであるエッジヒストグラムと、同じくレーザレー

ダの前処理データであるレーザ、受光強度ノfターンを 1 つのベクトルにまとめ、特徴空間上で辞書との照合を行う点で

ある。したがってセンサの変更や追加に対しても容易に対応可能である。追従走行システムの現状課題のうち、いく

つかを解決可能で、あることを実験によって示している。

第二の手法として、走行環境を統合的に認識するために、認識系を複数のモジュールに分割し、分散診断モデルで

ある免疫ネットワークの考え方を取り入れたモジュール間ネットワークを構築する手法を提案している。提案手法は、

信用度に言語的意味を持たせているため、ネットワークの状態と環境の対応が容易にとれる。また、融合処理に伴う

各モジュールの変更がほとんど不要なため、モジュールの追加、削除が容易である。したがって、提案手法もセンサ

の追加や環境条件に応じた処理モジュールの追加を容易に行える。実験により前方車両の車線判定について、基本的

効果を確認している。

以上のように本論文は自動車の走行時における環境認識性能の向上を目的として、辞書照合方式とネットワーク型

融合方式を組み合わせることにより汎用性の高いセンサフュージョン手法の提案を通して、運転支援システム技術の・

分野の発展に貢献した。よって、博士(工学)の学位論文として価値があると認める。
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