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論文の内容の要旨

本研究において著者は、空間の幾何学的形状を把握するための、回転式揺動機構を有し、 SCIP-3Dコマン

ドシステムによるユーザインタフェースを備えた三次元測域センサモジ、ユールを開発した。また、学校やオ

フィスビルなどの環境において、三次元移動量の推定と環境地図生成を行う方式を検討し、可搬型のシステ

ムを開発した。

本論文では、第 1章「まえがき jで本研究の位量づけを述べた後、第 2章では、著者が開発した三次元測

域センサモジュールについて、開発の背景とアプローチ、および成果を述べている。開発・試作されたセン

サモジ、ユールは、二次元測域センサ部、回転式揺動機構およびコントローラにより構成され、小型で、あるに

もかかわらず、水平方向に 2700

垂直方向に 30-1200

の帯状の視野を持ち、最速 0.2秒間期で三次元空間の反

射点群の位置を取得できる。ついで、第 3章では「屋内形状の特徴を用いた可搬型の三次元移動量推定・環

境地図生成システムjについて、その研究の内容と成果を述べている。開発されたシステムは、三次元測域

センサ部と姿勢センサ部および情報処理を行うコントローラ部により構成されており、センサ情報から屋内

の直角平行な柱や壁と天井を面として検出し、それらとセンサ部の距離の変化から移動量を計算し、三次元

的な移動軌跡を求めることができる。このシステムは人が容易に持ち運べることが特徴であり、筑波大学構

内における実験では、オペレータの正確な三次元移動軌跡が推定され、三次元地図が生成されている。第 4

章「あとがきJでは、本研究の成果をまとめ今後の展望について述べている。

審査の結果の要旨

本研究では、著者は近年開発され広く使われている二次元の測域センサを三次元化し、また、それを用い
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て建物内におけるセンサの移動軌跡、を推定して三次元地図を生成するシステムを開発した。 これらの研究

成果は、移動ロボットの環境認識や実際の建物内の地図の生成に有効であり、高く評価できる。

本論文は、とくに新規な優れた理論を展開するものではない。しかし、実際に移動ロボット等に役立つ 3

次元センサシステムの構築法を述べ、また、著者の考案した実用性の高いアルゴリズムを提示しており、ロ

ボット工学およびその応用システムの発展に寄与するものと認められる。

よって、著者は博士(工学)の学位を受けるに十分な資格を有するものと認める。
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