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                    およびキャリブレーション方法

距離センサーのキャリブレーション

人、ロボットなどの移動体の位置観測

初期値を与えなくても任意に配置した複数の距離センサの配置位置と向きとをキャ
リブレーションする。

或る環境に複数の距離センサを配置してその環境下を移動する移動体の位置を観
測しようとした場合、複数の距離センサの配置位置と向きとを初期値として与える必
要があったが、本発明によれば、初期値を与えなくても任意に配置した複数の距離
センサの配置位置と向きとをキャリブレーションすることができる。

本発明は、図に示すような環境下において適宜配置された距離センサ１４、１４・・・で
検出した移動体の移動軌跡を同定し、その同定された移動軌跡上にある異なる２以
上の移動体の位置を用いて２つの距離センサ間の距離および相対角度についてセ
ンサ制約を算出すると共に、隣接する距離センサの各組のセンサ制約を用いて複数
の距離センサの位置および向きを推定する。


