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車載型MMS ﾊﾞｯｸﾊﾟｯｸ ﾊﾝﾃﾞｨｽｷｬﾅ ｽﾏｰﾄﾌｫﾝ

自動配送ロボットの走行に必要な
データ整備・更新への活用

歩行空間NWデータの自動生成
への活用

バリア情報の抽出

形状の再現性

自動運転車椅子・自動配送ロボット 針金データ抽出

取得機器・方法

多様な3次元点群データ
色情報

高精度 低精度 色情報なし 色情報あり

反射強度点密度

台車MMS

位置精度

点群データ

公共基準点

高密度 低密度

ワーキンググループにおける検討事項

• ３次元点群データは、取得機器・方法とデータそのものの品質によって多様なデータが存在。
• 自動配送ロボットの走行に必要なデータ整備・更新への活用や歩行空間NWデータ（バリア情報と針金データの

抽出とそれらの統合）の自動生成への活用について検討。



3次元点群データの取得

2023年7月にJR川崎駅周辺で多様なセンサーで3次元点群データを取得。

取得点群全体図

データ取得計画図
車載MMS

ﾊﾞｯｸﾊﾟｯｸ型ｽｷｬﾅ

台車搭載MMS

ﾊﾝﾃﾞｨ型LiDAR

ｽﾏｰﾄﾌｫﾝLiDAR

色の凡例
ー 車道
ー 歩道[1F]
ー 歩道[2F]
ー 階段・ｽﾛｰﾌﾟ
ー アーケード

3次元点群データ取得に使用したセンサー

車載センシング装置（MMS）
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取得した点群データの特徴

各センサーデータはセンサー性能、取得位置の特性から異なる特徴を持つ。
車載MMS 台車搭載MMS

ﾊﾝﾃﾞｨ型LiDAR

ｽﾏｰﾄﾌｫﾝLiDAR

ﾊﾞｯｸﾊﾟｯｸ型ｽｷｬﾅ

車道は高精細、歩道は欠損が多い 歩道を最も精緻に再現する、データ量が大きい

MMSに比べ点群密度が低く、
計測位置から遠くなると密度低下 バックパックよりも点群が低密度

点群は高密度、取得範囲が狭い

国道15号 整備データ ※他センサーと異なる箇所を表示

搭載センサーの特性上、歩道上の
点群は低密度で欠損が多い
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3次元点群データの統合処理

• 点群の自動統合では最も一般的な手法であり、無償のソ
フトウェアにも組み込まれている。計算に時間を要する。

• 複数の点群同士の対応点が小さくなる反復計算が基本
であるが、外れ値（片方の点群にのみ存在する点）や
フィルタリング対象があると統合精度が低下する。

• 複数点群内の共通部分を指定し、点群を統合するなど
の処理を行うことで速度改善や欠損点群にも対応できる
可能性がある。

歩道のみの取得データ 歩道+車道取得データ

ICPアルゴリズムを利用した
3次元点群データの位置合わせ（剛体位置補正）

①

②

①

②

統合処理サンプル
歩道+車道取得データ（台車搭載MMS+車載MMS)

②道路面

①ビルの壁

①ビルの壁
（横断面図）

②道路面
（横断面図）

赤：車載MMSで取得した点群
青：台車搭載MMSで取得した点群
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3次元点群データのフィルタリング

３次元点群データとして取得される車や人の動的物体のデータ
（フィルタリング対象）は、複数の点群を統合する際のミスマッチング
の原因、バリア誤検出及びロボット誤動作の要因となる可能性。

フィルタリングは手作業で実施することが多いが、効率化を図るために、
路上面にある点群をフィルタリング対象として削除する方法を検討。

【フィルタリング対象】
自動車（対向車両、並走車両、路上駐車）、自転車、
通行人 等の動的物体を対象。

対向車両 自転車

歩行者 路上駐車
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【特定ルールによるフィルタリング処理】
路面（道路面や歩道面）を指定し、点群をクラスタリングし
た後に、点群から物体を認識させ、パラメータの指定により、
除去対象を特定させる。

【物体認識手法】
物体認識により、フィルタリング対象の正確なサイズを把握し、パラメータを
利用して判定と削除を実施

物体の最小範囲で囲む為、
正確に対象物のサイズを把握
※オープンソースのライブラリを利用

＜採用する物体認識手法＞
OBB※（Oriented Bounding Box）

ツールに組込んだパラメータ設定
・クラスタリングで
結合する点群距離：0.27m

・OBBの面積閾値：35㎡
・OBBの高さ上限：3.0m
・OBBの高さ下限：1.0m



フィルタリング処理サンプル

白色：除去対象 緑色：上限残留対象
青色：面積残留対象 赤色：下限残留対象 

フィルタリング対象を除去後の点群データ

フィルタリング対象を除去前の点群データ

OBBによる物体認識と
フィルタリング対象を判定

フィルタリング
対象を除去

・対向車両 ・自転車
・歩行者 ・ 路上駐車

白色：歩行者、走行車両
（フィルタリングによる除去対象）

青色：ガードレール、路側帯
（面積が大きくなるため除去対象外）

緑色：信号機、標識、電柱、樹木
（面積は小さいが高さが大きいため除去対象外）

赤色：中央分離帯、車止め、植栽、小さい縁石
（高さが小さいため除去対象外）

歩行者
通行車両
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