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提提供供可可能能なな設設備備・・機機器器：：    

名名称称・・型型番番（（メメーーカカーー））  

深深度度カカメメララ((IInntteell  RReeaallSSeennssee  DDeepptthh  CCaammeerraa  DD441155))    

LLiiDDAARR((RRPPLLIIDDAARR  AA22MM88))    

    

    

所所属属：：  福福井井工工業業高高等等専専門門学学校校  電電子子情情報報工工学学科科 

研研究究内内容容：：    

  

 自自動動車車のの自自動動運運転転ななどどにに不不可可欠欠なな周周辺辺環環境境測測定定ににはは、、カカメメララ、、距距離離セセンンササななどどをを適適切切にに配配置置しし、、そそれれららをを統統

合合すするる必必要要ががああるる。。  

 物物体体計計測測ややロロボボッットトのの自自己己位位置置同同定定技技術術にに向向けけ、、様様々々ななセセンンササをを用用いいたた手手法法をを検検討討  

  

ⅠⅠ．．複複数数ののカカメメララ画画像像をを用用いいたた物物体体寸寸法法計計測測手手法法のの研研究究  

 求求めめらられれるる測測定定精精度度とと測測定定対対象象のの大大ききささ、、カカメメララのの設設置置位位置置にによよっってて、、複複数数ののカカメメララ画画像像をを統統合合すするる必必要要性性がが

ああるる  

 カカメメララ、、レレンンズズのの設設定定とと、、設設置置方方法法、、そそれれららののデデーータタのの統統合合すするるアアルルゴゴリリズズムムをを検検討討中中  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

ⅡⅡ．．不不整整地地ででののロロボボッットト自自己己位位置置同同定定手手法法のの研研究究  

 不不整整地地走走行行のの場場合合、、振振動動がが大大ききくく、、カカメメララ画画像像でではは自自己己位位置置同同定定がが困困難難  

 ロロボボッットトをを撮撮影影すするる別別ののカカメメララ画画像像やや、、各各種種セセンンササにによよるる手手法法をを検検討討中中  

  

  

  

  

  

  

  

 

研研究究タタイイトトルル：：  

各種センサを用いた計測 

 

氏氏名名：：      西西  仁仁司司／／NNIISSHHII  HHiittoosshhii  EE--mmaaiill：：  nniisshhii@@ffuukkuuii--nncctt..aacc..jjpp  

職職名名：：  准准教教授授  学学位位：：  博博士士（（工工学学））  

所所属属学学会会・・協協会会：：  電電子子情情報報通通信信学学会会，，レレーーザザーー学学会会，，工工学学教教育育協協会会  

キキーーワワーードド：：  信信号号解解析析，，画画像像解解析析，，ももののづづくくりり  

技技術術相相談談  

提提供供可可能能技技術術：：  

・・画画像像処処理理  

・・深深度度カカメメララ、、LLiiDDAARR  

・・組組込込みみシシスステテムム  

  

 

カカメメララ１１  

カカメメララ２２  

画画像像デデーータタ  

画画像像デデーータタ  

汎汎用用 PPCC  

ユユーーザザ  

測測定定値値  

撮撮影影範範囲囲１１  

撮撮影影範範囲囲２２  

測測定定対対象象  

画画像像１１  画画像像２２  

ソソフフトトウウェェアア上上でで複複数数画画像像をを統統合合  

 

深深度度カカメメララ 

LLiiDDAARR 

ママイイココンン 

自自己己位位置置推推定定 
GGPPSS 等等 

制制御御信信号号 

不不整整地地走走行行ロロボボッットト 
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