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1. 自動運転への道のり

　自動車の最大の魅力は，何といってもその移動の自由さ
にある。好きな時に好きな場所に，交通ルールは守るにせ
よ，他の交通手段に比べればはるかに気ままに自由に移動
することが出来る。しかし，この最大の魅力が事故を生む
最大の原因になっている。つまり衝突することも自由，運
転者の手に委ねられているのである。人間はとても不完全
な生き物である。運転中に眠くなったり，うっかり見過ご
したり，思い違いをしたり，思い込みをしたり，などな
ど，このようなことは誰でも当たり前にやってしまうこと
である。このような運転者に委ねられるのであるから，自
動車が安全であるはずがない。しかしそれでも自動車の運
転は人間に委ねざるを得ない。他に手段がなかったからで
ある。1968年に結ばれた自動車に関する国際協定（ウィー
ン協定）の中では，「自動車は運転者によって制御されなけ
ればならない。」となっていて人間が運転しなければならな
いことを明確に規定している 1)。
　それから 40年が経ち，技術は進歩して，機械が自ら危険
を察知して衝突を回避する自動ブレーキが実用化された 2)。
機械でも安全に自動車を運転できる時代になったのだ。よ
うやくウィーン協定が見直される時代になったのである。
衝突回避ブレーキは事故低減に大きな成果を上げている。
あるメーカが交通事故総合分析センターのデータから分析
したところによると，装着車の事故率は 61%の低減，追突
事故に限ってみると 84%も低減している 3)。人間による安
全運転ばかりに囚われていると，より安全な自動車を受け
入れることができないことになる。
　さて，機械が自動車を運転できるようになると，当然考
えられるのが，完全に機械が運転する自動運転車である。
安全に運転する機械に任せて，不完全な人間は運転に関与
しないのが一番安全である，というわけである。すでに各
国の関係官庁やメーカは自動運転の実現に向けて活発に動
き出している 4)。自動運転は単に衝突を自動で回避するだ
けではなく，乗っている人たちを快適に目的地まで運ぶと

いうことも重要である。結局のところ商品性を左右するの
はこの点にあるといっても過言ではなく，自動運転を実現
するためには衝突回避よりさらに高度な制御技術が必要と
なる。
　事故を起こさずに安全に運転するための最も重要な技術
は，時々刻々と変化する交通環境を的確に認識して，事故
の危険性を判断するための情報を提供するセンシング技術
である。他車や歩行者などの位置や動きが正確にわからな
いとそれらと衝突して事故を起こすかどうかの判断が付か
ない。このような情報を得るためのセンサーには，現在実
用化されているものとして，LIDAR (Laser Imaging Detection 
and Ranging)，ミリ波レーダー，単眼カメラ，そしてステレ
オカメラがある。次章では自動運転に必要な情報は何かと
いうことを述べ，その観点からさまざまなセンサーの長所
や短所を調べ，どのセンサーが最適であるかを検討する。

2. 自動運転に必要な情報と収集手段

2.1	 必要な情報

　衝突を回避するためには，まず立体物の検出ができなけ
ればならない。その立体物がどのくらいの距離にあって，
どのくらいの幅を占有していて，どのような動きをしてい
るのか，そして自車の走行経路に照らして衝突する可能性
があるかどうかを判断する。そこでこれらの情報を必要な
精度で漏れなく提供しなければならない。その物体がクル
マか歩行者が電柱かなどによって回避経路も変えたほうが
よいが，もっと重要なことは立体物が漏れなく検出される
こと，そしてこのような検出が昼や夜，天候などに左右さ
れることなく，いつでもどこでも行われることである。
　このような観点から，さまざまなセンサーの長所・短所
を見ていこう。
2.2	 LIDAR

　LIDARはパルス状に発光するレーザーによる散乱光を測
定し，対象までの距離を検出する。物体は，得られた点状
の距離データを距離によってグループ化することにより検
出する。したがって物体は自車の前に立ちはだかる面とし
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