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1 はじめに 
情報通信技術の高まりによって，さまざまなモ

ノをインターネットに接続して活用する技術

（IoT: Internet of Thing）が注目されている．また，

IoT は日本政府による科学技術政策の基本指針の

ひとつである「Society5.0」の実現を目指す上での

根幹となる技術であり，様々な分野への適応検討

が行われている[1]．例えば，家電製品等が IoT に

よりつながることで，外出先からの機器管理や操

作などがスマートホン端末から行えるようになる．

あるいは，自動車が IoT でつながることにより，

いままでにない安心・安全あるいは快適・便利な

サービスの提供が可能となり，その一部はすでに

実用化されている（図１）[2]．  

 

図１ スマートモビリティサービスの例 

 

本研究では，オフィスなどの室内空間で椅子に

座ったまま移動できるオフィス向けパーソナルモ

ビリティ（PM）に着目している（図 2）．現状で

は普及の初期段階であるが，将来的な普及が見込

まれており，Socieity5.0 の基幹となる分野を担う

ことになると考えている．その際に求められるの

は快適で安全な自律走行である．しかし，現在積

極的に開発が進められている乗用車の自動運転と

は違ったアプローチからの検討が必要であると考

えている．本研究では，自己位置推定と環境地図

作 成 を 同 時 に 行 う SLAM （ Simultaneous 

Localization and Mapping）技術を PM に実装し，オ

フィス向け PM における自律走行の期待される自

律走行機能について検討する． 

2 パーソナルモビリティ（PM） 

パーソナルモビリティとは，町中での近距離移

動を想定した 1～2 人乗りの小型電動コンセプト

カーなどを指す次世代自動車の概念である．図 2

に市販されている PM[3]の例を示す．本研究では，

図 2 の(E)に示すオフィス内での利用を主とした

PM[4]を対象とする． 

 

図 2 パーソナルモビリティの例 

 

3 IoT の基本構成 

IoT とは，Internet of Thing の略で，モノのイ

ンターネットと訳す．日常生活で使用する家電製

品から，工場などの製造設備，自動車産業，医療

機器まで様々なモノがインターネットにつながり，

通信を行う機能を持つ技術である[5]．IoT サービ

スの構成は大きく分けてデバイスとゲートウェイ

とサーバがある． 

 デバイスは「モノのインターネット」の「モノ」

の部分にあたり，役割はセンシングとフィードバ

ックの 2 つである．センシングはデバイス自身の

状態やその周辺環境の状態の情報を収集してシス

テムに通知する仕組みである．フィードバックは

大きく分けて可視化，通知，制御の 3 種類に分類

できる．可視化は画面に表示するなど，通知はあ

る条件にはまった場合お知らせがくるもの，制御

はある条件にはまった場合，環境やデバイスの状

態を変化させるもので，こうした処理をサーバで

行うことでモノをつなぎ，IoT を実現する． 

4 PM のための IoT フレームワーク 

3節で述べた IoT技術の通信フレームワーク（図

3）を研究室内に設置する．この IoT フレームワ
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ークは，データ通信用に MQTT（ Message 

Queuing Telemetry Transport）サーバを主軸と

して，計算用サーバ・データベースサーバ・web

サーバなどを同一ネットワーク上で接続する構成

となっている．各種センサから取り込むデータと

連動し，PM が制御される． 

 

図 3 通信用フレームワーク 

 

 本研究では実験環境を構築した後，図 4 のよう

な車椅子を図 3 の Mobility として使用し， 5 節

で述べる SLAM 技術を用いて自律走行機能の開

発を行い，オフィス向け PM における自律走行の

期待される機能についての検討を行う．  

 

図 4 本研究で用いる PM 

 

5 SLAM 
 本研究の自律運転で用いるSLAM技術について

述べる．SLAM とは「Simultaneous Localization And 

Mapping」の頭文字をとったものであり，同時

（Simultaneous）に自分の位置の推定（Localization）

と周りの地図の作成（Mapping）を行う技術の総

称である．これはロボットに様々なセンサを載せ，

それらの情報を取得し，つなぎあわせて地図を作

成する．本研究ではオフィスなどの室内空間での

利用が目的のため，GPS は必要としない． 

自己位置推定とは地図上のロボットの位置をセ

ンサ情報を基に推定する技術である．そのために

はロボットが移動しながら得られるセンサデータ

をつなぎあわせて行うが，ロボット位置を知るに

は地図が必要となる．このように地図作成と自己

位置推定は相互に依存する．SLAM はそれを実現

するための仕組みである．地図作成と自己位置推

定を同時に行う方法を図 4 に示す．以降 2 から 4

を繰り返し（2 週目以降 2 の t は t+ｎとする（ｎ

=1.2.3…）），地図作成と自己位置推定を同時に行

い，SLAM を実現する[6]． 

 

1.初期位置を決定．   2.現在時刻 t での環境地

図を作成． 

 

3.時刻 t+1 での自己位置 4.時刻 t での環境地図を 

 を推定．        基に推定した自己位置

を修正． 

図 5 SLAM の概要 

6 おわりに 

本稿ではパーソナルモビリティ自律走行のため

の SLAM 実装と，その実験環境のために構築する

IoT フレームワークについて述べた．ポスターセ

ッションでは実装結果について報告し，オフィス

向け PM における自律走行の期待される機能につ

いての検討結果について報告する予定である． 
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