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• 遠距離におけるLiDAR点群のスパース問題とセンサーから得たデータの信頼度低下問題に注目
• 人体内部の免疫ネットワークを模し、LiDARとカメラをフュージョン

相互関連ネットワークによる、LiDAR点群とSSDとオプティカルフローのデータをフュージョンする
ことで、検出結果の精度と信頼度を同時に向上

自動運転車を開発している企業との連携要望

センサーから得た障害物の情報を抗原、障害物の検出方法を相互関連ネットワーク内部の抗体とする、
データ処理を経て、距離測定の精度向上と検出結果の信頼性向上を確認

問題点

関連研究

データ処理の流れ

提案手法

フュージョン結果と精度・信頼度向上率
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