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本研究ではユークリッドクラスタリングとカルマンフィルタリングを同時に行い，毎ステップ
においてクラスタリングの閾値を変更することにより，誤認識を防止し，正確な追跡を行える
ことを検証した． 実用化を目指し， 2D LiDARで群集が多いところを走ることを想定する．

フレームごとに許容値を変化させた場合，微小な推定が可能となるため，誤認識が減少

LiDARを用いた認識技術の開発、研究をしている企業との連携を希望

従来手法

問題点

実験内容

実験結果

・クラスタリング後に物体をトラッキングする
・様々なクラスタリング、トラッキング手法を組み合わせ

精度向上を図る

提案手法

1. 点群の取得

2. クラスタリング

3. 重心の計算

4. 重心をトラッキング

・点群数の減少により、誤認識の可能性が上がる
・二人の人が接近した際に、一人として認識してしまう
・クラスタリングの精度が悪く、トラッキングができない

・Euclidean Clusteringによるクラスタリング、Kalman 
Filterによるトラッキングを同時に行う

・Kalman Filterによる予測値との誤差が少ないものを選択

観測値

クラスタリングの閾値を変える 予測値と観測値の誤差が少ないものを選ぶ

・二人の被験者に隣り合って歩いてもらった
・10通りのクラスタリング結果を準備

点線…観測値(真値)
実線…予測値
(赤・黄が従来手法
緑・紫が提案手法)

1. 観測値と予測値の軌跡

2. クラスタリングの際の閾値の変化

SAD

従来手法：32.3m
提案手法：26.6m
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・SADによる誤差
減少の確認
・二人が接近した際

最小の閾値のみ
クラスタリングに成功
したと考察
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