
自動運転とＬＩＤＡＲ技術 

本書で取り上げる技術対象 

車の自動運転には、カメラ、マイクロ波を使用する従来型レーダ、超音波な

どさまざまなセンサが使用されます。新しい技術として光レーダともいうべき

LIDAR は前方障害物や路面高低差検知など、有力なセンサの一つです。 

本書は LIDAR に欠かせない最新技術の着目傾向を特許情報から俯瞰します。

本質的に必要とされる機能として、まず路面の凹凸や障害物判定、距離測定、

周辺の状態の検知などが主な課題となります。続いて、前記性能を向上させる

ための要素技術が重要です。また主な構成要素である光学系についての工夫、

光学系以外の波形処理やアルゴリズムのどの要素技術、自車あるいは他車の検

出についての特徴的な技術、LIDAR 自体の測定結果を活かす技術などについて取

り上げています。さらに、フェーズドアレーレーダ技術に関する開示のみが認

められるものであっても、将来光レーダ技術への展開の可能性を感じられるも

のについても、上記関係すると思われる観点に分類しましたので、現在の開発

現場と、将来を見据えた研究のための参考情報として有用な情報を把握してい

ただくことができます。 
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◆ガイドマップの説明 

観点（アングル） 件数 定義 

路面や障害物の測距 26 件 

路面の凹凸や路上の障害物の判定、距離の測定に特徴があ

る特許情報を取り上げました。障害物の大きさや形状の測

定、周囲物体検知や歩行者の検出、近傍と遠方での測距モ

ードの切替技術も含みます。なお、自車位置の測定につい

ては「車両の位置検出」観点をご覧ください。 

測定精度と性能の向上 20 件 

測定精度の向上に特徴がある特許情報を取り上げました。

光学系に固有な汚れ対策を電子的に行う技術や、計測キャ

リブレーション、光以外の媒体を併用する同時測定、

LIDAR の故障の自己診断などを含みます。なお、フェー

ズドアレーレーダ技術も、将来技術として光レーダに適用

される可能性を見越して、この観点で取り上げました。 

光の照射、電子走査 

 
12 件 

光の照射や走査に特徴がある特許情報を取り上げました。

光路変更や光学系構成の工夫、光の電子的走査などを含ん

でいます。 

車両の位置検出 8 件 

自車や他車の車両位置特定や車両姿勢の検出、隣接レーン

を並走する他車の測定など、車の位置を測定する技術に特

徴がある特許情報を取り上げています。学習済みニューラ

ルネットワークを用いて複数台の先行車両の配置パター

ンや方向を認識する技術などを含んでいます。 

車体構造と光学系 6 件 

LIDAR の車体配置や取付構造、光学窓の材料のほか、光

学系の清浄構造などに関する特許情報を取り上げました。

レーダ光軸ずれでは自動走行をさせない安全対策も含ん

でいます。 

センシング技術 5 件 

LIDER 検出信号のセンシング処理に特徴がある特許情報

を取り上げました。２値化（イコライザ）などのデジタル

処理や距離演算、対象物の存在範囲を推定して計算負荷の

軽減と検出の高速化を図る演算処理技術を含んでいます。 

測定結果の応用 

 
3 件 

LIDARの測定結果を応用する観点です。検知情報に応じて

予め指示した内容で走行制御する自動化技術や、車両の走

行の際に生じる様々な危険に対する危険の度合いの推定

技術、ドライバの意図に沿う制御パラメータに更新して違

和感のない自動走行を実現する学習技術など、自動走行に

測定結果を活かす点に特徴がある特許情報を取り上げま

した。用途面から技術と特許をつなぐ観点（アングル）を

見る具体例です。 

参考になる観点 3 件 
上記の観点には含まれないが、技術的に参考になり役立つ

と思われる観点の特許情報を取り上げました。 

                                  （計 83 件） 
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アングルの定義 
路面の凹凸や路上の障害物の判定、距離の測定に特徴がある特許情報を取り上げました。障害物の大きさ
や形状の測定、周囲物体検知や歩行者の検出、近傍と遠方での測距モードの切替技術も含みます。なお、
自車位置の測定については「車両の位置検出」観点をご覧ください。 

路面や障害物の測距 
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公開特許ＪＰ抄録
特開2017-15409
（Ｐ２０１７－１５４０９Ａ）

(43)公開日  平成29年(2017)1月19日審査請求  未請求  請求項の数10  ＯＬ （全15頁）

(21)特願2015-129097

(22)平成27年(2015)6月26日

(51)Int.Cl.                                  ＦＩテーマコート゛（参考）
   G01S  17/89    (2006.01) 5H301             G01S   17/89            
   G01S  13/89    (2006.01) 5J070             G01S   13/89            
   G01C   7/04    (2006.01) 5J084             G01C    7/04            
   G05D   1/02    (2006.01)                   G05D    1/02           L

【Ｆターム】5H301 AA01  CC03  CC06  CC10  
                  GG08  GG10  
            5J070 AB01  AC01  AC02  AE07  

(71)出願人  シャープ株式会社 大阪府堺市堺区匠町１番地
(72)発明者  谷  大輔

(54)【発明の名称】路面検知装置、移動体、路面検知方法、および路面検知プログラム

［続きあり］

(57)【要約】      （修正有）

【課題】路面の傾斜を推定することで、路面の勾配を把

握することができる路面検知装置を提供する。

【解決手段】移動体１は、被検知物までの検知距離を測

定する測距センサ１１と、測距センサ１１の測距結果に

基づいて、路面の状態を示す路面情報を生成する路面情

報生成部３０ａと、路面の傾斜を推定し、路面情報を補

正する路面情報補正部３０ｂと、検知範囲内に障害物が

あるか否かの障害物判定をする障害物判定部３０ｃと、

検知範囲内で障害物判定が無効とされる無効領域を設定

する無効領域設定部３０ｄとを備えている。

【選択図】図３

【技術分野】

【０００１】

本発明は、路面までの距離を測定する測距センサを備え

た路面検知装置および移動体、並びに、その路面検知方

法および路面検知プログラムに関する。

【特許請求の範囲】

【請求項１】

被検知物に対する検知波を送波し、該被検知物からの反

射波を受波して、該被検知物までの検知距離を測定する

測距センサと、

前記測距センサの測距結果に基づいて、前記検知波が送

波された検知範囲における路面の状態を示す路面情報を

生成する路面情報生成部と、

前記路面情報に基づいて、前記路面の傾斜を推定し、該

路面情報を補正する路面情報補正部と、

前記検知範囲内に障害物があるか否かの障害物判定をす

る障害物判定部と、

前記路面情報に基づいて、前記検知範囲内で前記障害物

判定が無効とされる無効領域を設定する無効領域設定部

とを備えていること

を特徴とする路面検知装置。

【請求項２】

請求項１に記載の路面検知装置であって、

前記路面情報は、予め決められた走査方向に沿って並ん

だ複数の測定点が設定され、

前記測距センサは、前記測定点毎に、該測距センサを基

準とした検知高度を出力する構成とされ、

2 NeoTechnology
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特開2017-15409(2)

前記路面情報補正部は、前記走査方向に沿った前記検知

高度の推移から、前記路面の傾斜を推定すること

を特徴とする路面検知装置。

【請求項３】

請求項２に記載の路面検知装置であって、

前記測距センサは、上面視において、該測距センサが設

けられた位置から離間した路面に向かって前記検知波を

照射しており、

前記走査方向は、上面視において、前記検知波の照射方

向と一致していること

を特徴とする路面検知装置。

【請求項４】

請求項２に記載の路面検知装置であって、

前記測距センサは、上面視において、該測距センサが設

けられた位置から離間した路面に向かって前記検知波を

照射しており、

前記走査方向は、上面視において、前記検知波の照射方

向と直交していること

を特徴とする路面検知装置。

【請求項５】

請求項３または請求項４に記載の路面検知装置であって

、

前記路面情報は、２つの走査方向に沿ってそれぞれ並ん

だ複数の測定点が設定され、

前記２つの走査方向のうち、一方は、上面視において、

前記検知波の照射方向と一致しており、他方は、上面視

において、前記検知波の照射方向と直交していること

を特徴とする路面検知装置。

【請求項６】

請求項２から請求項５までのいずれか１つに記載の路面

検知装置であって、

前記路面情報補正部は、前記走査方向での位置が同じ測

定点が複数存在する場合、前記検知高度が最も低い測定

点を前記路面情報の補正に用いること

を特徴とする路面検知装置。

【請求項７】

請求項２から請求項６までのいずれか１つに記載の路面

検知装置であって、

前記路面情報補正部は、前記測定点毎の検知距離および

検知高度に基づいて、傾斜直線を算出し、前記傾斜直線

を用いて、該測定点毎に高度を補正すること

を特徴とする路面検知装置。

【請求項８】

請求項１から請求項７までのいずれか１つに記載の路面

検知装置を備え、路面を走行する移動体。

【請求項９】

被検知物に対する検知波を送波し、該被検知物からの反

射波を受波して、該被検知物までの検知距離を測定する

測距センサを備えた路面検知装置における路面検知方法

であって、

路面情報生成部に、前記測距センサの測距結果に基づい

て、前記検知波が送波された検知範囲における路面の状

態を示す路面情報を生成させる路面情報生成ステップと

、

路面情報補正部に、前記路面情報に基づいて、前記路面

の傾斜を推定し、該路面情報を補正させる路面情報補正

ステップと、

障害物判定部に、前記検知範囲内に障害物があるか否か

の障害物判定をさせる障害物判定ステップと、

無効領域設定部に、前記路面情報に基づいて、前記検知

範囲内で前記障害物判定が無効とされる無効領域を設定

させる無効領域設定ステップとを含むこと

を特徴とする路面検知方法。

【請求項１０】

請求項９に記載の各ステップをコンピュータに実行させ

るための路面検知プログラム。
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アングルの定義 
測定精度の向上に特徴がある特許情報を取り上げました。光学系に固有な汚れ対策を電子的に行う技術や、
計測キャリブレーション、光以外の媒体を併用する同時測定、LIDARの故障の自己診断などを含みます。な
お、フェーズドアレーレーダ技術も、将来技術として光レーダに適用される可能性を見越して、この観点で取
り上げました。 

測定精度と 
性能の向上 
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公開特許ＪＰ抄録
特開2017-15404
（Ｐ２０１７－１５４０４Ａ）

(43)公開日  平成29年(2017)1月19日審査請求  未請求  請求項の数6  ＯＬ （全11頁）

(21)特願2015-128888

(22)平成27年(2015)6月26日

(51)Int.Cl.                                  ＦＩテーマコート゛（参考）
   G01S   7/481   (2006.01) 2H045             G01S    7/481          A
   G02B  26/12    (2006.01) 5J084             G02B   26/12            
   G01S  17/93    (2006.01)                   G01S   17/93            

【Ｆターム】2H045 AA03  AA06  BA22  
            5J084 AA04  AA05  AA07  AB01  
                  AB07  AC02  AD01  BA04  

(71)出願人  株式会社デンソー 愛知県刈谷市昭和町１丁目１番地
(72)発明者  磯野  雅史

(54)【発明の名称】光走査装置、及び、車載システム

［続きあり］

(57)【要約】

【課題】光を照射して行われる物体の測定を、より効果

的に行う。

【解決手段】光走査装置（１）は、出射光（４）を照射

する照射ユニット（３０，３１，４０，４１）と、照射

ユニットから照射される出射光の向きを、予め定められ

た測定範囲（３）にわたって変化させることで、測定領

域に向けて出射光を照射する走査ユニット（１０）と、

外部で反射した出射光である反射光（５）に基づき、測

定領域に存在する物体の測定を行う測定ユニット（５０

，６０，７０，８０）と、を備え、走査ユニットは、測

定範囲の中央部分については、他の部分に比べ、より高

い頻度で出射光を照射する。

【選択図】図３

【技術分野】

【０００１】

本発明は、光走査装置等に関する。

【特許請求の範囲】

【請求項１】

出射光（４）を照射する照射ユニット（３０，３１，４

０，４１）と、

前記照射ユニットから照射される前記出射光の向きを、

予め定められた測定範囲（３）にわたって変化させるこ

とで、測定領域に向けて前記出射光を照射する走査ユニ

ット（１０）と、

外部で反射した前記出射光である反射光（５）に基づき

、前記測定領域に存在する物体の測定を行う測定ユニッ

ト（５０，６０，７０，８０）と、を備え、

前記走査ユニットは、前記測定範囲の中央部分について

は、他の部分に比べ、より高い頻度で前記出射光を照射

すること、

を特徴とする光走査装置（１）。

【請求項２】

請求項１に記載の光走査装置において、

前記照射ユニットは、複数の前記出射光を照射し、

前記測定範囲に含まれており、それぞれの前記出射光に

対応して個別に定められた範囲を走査範囲（４０ａ，４

１ａ，４２ａ）とし、

前記測定範囲における前記中央部分では、複数の前記出

射光の前記走査範囲が重複しており、

前記走査ユニットは、それぞれの前記出射光の向きを対
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応する前記走査範囲にわたって変化させることで、前記

測定領域に向けて前記出射光を照射すると共に、前記中

央部分については、他の部分に比べ、より高い頻度で前

記出射光を照射すること、

を特徴とする光走査装置。

【請求項３】

請求項２に記載の光走査装置において、

前記照射ユニットは、複数の光源（４０，４１）から複

数の前記出射光を照射し、

前記走査ユニットは、

回転軸に対し傾いた状態で配されており、前記照射ユニ

ットから、複数の前記出射光が、前記回転軸に直交する

方向に予め定められた距離を隔てて配された複数の位置

に照射される反射面（１２～１５）を有し、

前記回転軸を中心に前記反射面を回転させることで、そ

れぞれの前記出射光の向きを、該出射光に対応する前記

走査範囲にわたって変化させること、

を特徴とする光走査装置。

【請求項４】

請求項３に記載の光走査装置において、

前記走査ユニットは、

前記回転軸を中心に回転し、その外面に、１又は複数の

前記反射面が設けられた単一のポリゴンミラー（１０）

を有し、

前記ポリゴンミラーを回転させることで、前記回転軸を

中心に前記反射面を回転させること、

を特徴とする光走査装置。

【請求項５】

請求項１から請求項４のうちのいずれか１項に記載の光

走査装置において、

前記測定ユニットは、

それぞれの前記出射光の前記反射光を収束させる単一の

レンズ（５０）と、

前記レンズにより収束されたそれぞれの前記反射光を検

出するための単一の受光素子（６０）とを有すること、

を特徴とする光走査装置。

【請求項６】

自車両周辺に存在する物体を検出する光走査装置（１）

と、前記光走査装置により検出された前記物体に基づき

処理を行う車載装置とから構成される車載システムであ

って、

前記光走査装置は、

出射光（４）を照射する照射ユニット（３０，３１，４

０，４１）と、

前記照射ユニットから照射される前記出射光の向きを、

予め定められた測定範囲（３）にわたって変化させるこ

とで、測定領域に向けて前記出射光を照射する走査ユニ

ット（１０）と、

外部で反射した前記出射光である反射光（５）に基づき

、前記測定領域に存在する物体の測定を行う測定ユニッ

ト（５０，６０，７０，８０）と、を備え、

前記走査ユニットは、前記測定範囲の中央部分について

は、他の部分に比べ、より高い頻度で前記出射光を照射

すること、

を特徴とする車載システム。
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IPC/FIガイド 
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ＩＰＣ／ＦＩガイド 
 

深掘した調査を行う上でのガイドとしてもご利用いただけます。深掘調査には特許分類 IPC（国際特許

分類）や日本特許庁独自の FI（ファイルインデックス）を使うと便利です。この IPC/FI ガイドでは、本

書で実際にとりあげた全アングルの特許情報に用いられている IPCと FIを抽出し、掲載しています。実

際の公報に付与されている IPCと FIを知り、それに基づいて類似の公報を探る場合の手がかりとしてご

利用いただくことを目的としています。IPC、FIの説明は「特許情報プラットフォーム」をご参照くださ

い。 

「特許情報プラットフォーム」https://www.j-platpat.inpit.go.jp/ 

自動運転とＬＩＤＡＲ技術 上位 5位のＩＰＣ／ＦＩ 

・ 頻出度上位 5位までを掲載しています。 

・ IPCは発明情報、付加情報の区別なく集計しています。 

・ FIは公報フロントページではなく、審査経過情報に付与されている FIを記載しています。編集時点で審査経過

情報の無いものは除いています。 

 

 

路面や障害物の測距：26 件 

ＩＰＣ 件数 ＦＩ 件数 

G08G1/16 

G05D1/02 

G01S17/93 

G01S13/93 

G01C3/06 

B60R21/00 

(20060101) 

(20060101) 

(20060101) 

(20060101) 

(20060101) 

(20060101) 

10 

10 

10 

8 

7 

7 

G01S 17/93        

G01S 13/93   220  

G08G  1/16      C 

G05D  1/02      L 

G01C  3/06   120Q 

10 

8 

7 

6 

6 

     

測定精度と性能の向上：20 件 

ＩＰＣ 件数 ＦＩ 件数 

G08G1/16 

G01S17/93 

G01S13/93 

G05D1/02 

G01S17/10 

G01S7/481 

(20060101) 

(20060101) 

(20060101) 

(20060101) 

(20060101) 

(20060101) 

9 

7 

5 

4 

4 

4 

G08G  1/16      C 

G01S 17/93        

G01S 13/93   220  

G01S 17/10        

G01S  7/481     A 

9 

7 

5 

4 

3 

 

光の照射、電子走査：12 件 

ＩＰＣ 件数 ＦＩ 件数 

G01S7/481 

G01S17/93 

G01C3/06 

G08G1/16 

G01S17/89 

(20060101) 

(20060101) 

(20060101) 

(20060101) 

(20060101) 

10 

7 

3 

3 

3 

G01S  7/481     A 

G01S 17/93        

G08G  1/16      C 

G01C  3/06   120Q 

G01S 17/89        

9 

7 

3 

3 

3 
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掲載特許一覧表 
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掲載特許一覧表 
公報番号昇順 

 

公報番号 出願人 発明の名称 出願日 アングル 

特開 2015-155883 パナソニック株式会社 レーダ装置 2014/09/02 測定精度と性能
の向上 

特開 2015-178976 株式会社リコー 距離測定装置、移動体及び距
離測定方法 

2014/03/19 路面や障害物の
測距 

特開 2015-179061 パナソニック株式会社 レーダ装置 2014/11/12 測定精度と性能
の向上 

特開 2015-212941 グーグル インコーポレイテ
ッド 

複数のセンサーを用いる物体
検出方法及びシステム 

2015/04/24 路面や障害物の
測距 

特開 2016-009246 株式会社ＩＨＩエアロスペー
ス,株式会社ＩＨＩ 

環境地図生成制御装置、移動
体、及び環境地図生成方法 

2014/06/23 路面や障害物の
測距 

特開 2016-031367 ロッキード マーティン コ
ーポレイション 

改良された光学検知及び測距 2015/07/24 路面や障害物の
測距 

特開 2016-045150 株式会社トプコン 点群位置データ処理装置、点
群位置データ処理システム、
点群位置データ処理方法およ
びプログラム 

2014/08/26 測定精度と性能
の向上 

特開 2016-070825 日本電産エレシス株式会社 車載用レーダ装置 2014/09/30 路面や障害物の
測距 

特開 2016-071812 シャープ株式会社 移動体及び監視サーバ装置 2014/10/02 路面や障害物の
測距 

特開 2016-075558 日本電産エレシス株式会社,
国立大学法人静岡大学 

レーダシステム、レーダ信号
処理装置、車両走行制御装置
および方法、ならびにコンピ
ュータプログラム 

2014/10/06 光の照射、電子
走査 

特開 2016-075570 スズキ株式会社 リフレクタ及びこれを備えた
車両 

2014/10/06 測定結果の応用 

特開 2016-088183 株式会社ＩＨＩ 支障物検知システムおよび鉄
道車両 

2014/10/31 路面や障害物の
測距 

特開 2016-110641 財團法人金屬工業研究發展中
心 

衝突防止用の立体深度検出シ
ステム及びその動作方法 

2015/11/20 測定精度と性能
の向上 

特開 2016-126750 株式会社リコー 画像処理システム、画像処理
装置、撮像装置、画像処理方
法、プログラムおよび記録媒
体 

2015/07/24 測定精度と性能
の向上 

特開 2016-130966 株式会社デンソーアイティー
ラボラトリ,学校法人慶應義
塾 

危険度推定装置、危険度推定
方法及び危険度推定用コンピ
ュータプログラム 

2015/01/14 センシング技術 

特開 2016-137741 三菱電機株式会社 車両走行制御システム 2015/01/26 センシング技術 

特開 2016-138818 シャープ株式会社 障害物検知装置、移動体、障
害物検知方法、および障害物
検知プログラム 

2015/01/28 路面や障害物の
測距 

特開 2016-142526 日本電産エレシス株式会社,
国立大学法人静岡大学 

レーダシステム、レーダ信号
処理装置、車両走行制御装置
および方法、ならびにコンピ
ュータプログラム 

2015/01/29 車両の位置検出 

特開 2016-145817 トヨタ モーター エンジニ
アリング アンド マニュフ
ァクチャリング ノース ア
メリカ，インコーポレイティ
ド 

組合せレーダーセンサ及びラ
イダーセンサの複合処理 

2016/01/12 測定精度と性能
の向上 

特開 2016-148515 株式会社豊田中央研究所,ト
ヨタ自動車株式会社 

レーダ装置 2015/02/10 路面や障害物の
測距 

特開 2016-150602 パナソニックＩＰマネジメン
ト株式会社 

走行レーン検出装置 2015/02/16 車両の位置検出 
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