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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　測距点データに基づき物体を認識する物体認識装置であって、
　測距点データの集合である点群データを取得する点群取得部（Ｓ１１０，Ｓ３１０）と
、
　前記点群データを構成する測距点データの分布の状態を認識する分布認識部（Ｓ３２０
，Ｓ３３０，Ｓ３５０，Ｓ４１０）と、
　前記分布の状態に応じて前記点群データが含まれる領域を複数の領域に分割する１また
は複数の仮想的な平面を表す仮想平面における向きを設定し、該仮想平面にて前記点群デ
ータを複数に分割する点群分割部（Ｓ３４０，Ｓ３６０，Ｓ４２０，Ｓ４３０，Ｓ４４０
）と、
　前記仮想平面にて分割された点群データを表す分割データ毎に、該分割データの特徴を
数値で表す特徴量を求め、前記分割データ毎の特徴量に基づいて、前記点群データが表す
物体を認識する物体認識部（Ｓ２００，Ｓ２１０，Ｓ２２０）と、
　を備え、
　前記分布認識部は、前記分布の状態として、前記点群データが示す物体の鉛直方向の長
さと鉛直方向に直交する水平方向の長さとの比を表す縦横比を認識し、
　前記点群分割部は、前記縦横比が前記水平方向の長さに対して前記鉛直方向の長さが長
い縦長を示す場合、前記仮想平面の向きを水平面と平行に設定し、前記縦横比が前記水平
方向の長さに対して前記鉛直方向の長さが短い横長を示す場合、前記仮想平面の向きを奥
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行き方向に沿い、かつ前記鉛直方向と平行に設定する
　物体認識装置。
【請求項２】
　請求項１に記載の物体認識装置であって、
　前記分布認識部は、前記分布の状態として、前記点群データが示す物体の鉛直方向の長
さと鉛直方向に直交する水平方向の長さとの比を表す縦横比を認識し、
　前記点群分割部は、前記縦横比が概ね等しい旨を示す範囲内である場合、前記点群デー
タを構成する測距点データの数と予め設定された閾値とを比較し、前記測距点データの数
が閾値以上である場合、前記仮想平面の向きを水平面と平行としたもの、およびに設定す
る前記仮想平面の向きを奥行き方向に沿いかつ前記鉛直方向と平行としたものの両方を用
いて前記点群データを複数に分割する
　物体認識装置。
【請求項３】
　測距点データに基づき物体を認識する物体認識装置であって、
　測距点データの集合である点群データを取得する点群取得部（Ｓ１１０，Ｓ３１０）と
、
　前記点群データを構成する測距点データの分布の状態を認識する分布認識部（Ｓ３２０
，Ｓ３３０，Ｓ３５０，Ｓ４１０）と、
　前記分布の状態に応じて前記点群データが含まれる領域を複数の領域に分割する１また
は複数の仮想的な平面を表す仮想平面における向きを設定し、該仮想平面にて前記点群デ
ータを複数に分割する点群分割部（Ｓ３４０，Ｓ３６０，Ｓ４２０，Ｓ４３０，Ｓ４４０
）と、
　前記仮想平面にて分割された点群データを表す分割データ毎に、該分割データの特徴を
数値で表す特徴量を求め、前記分割データ毎の特徴量に基づいて、前記点群データが表す
物体を認識する物体認識部（Ｓ２００，Ｓ２１０，Ｓ２２０）と、
　を備え、
　前記分布認識部は、前記分布の状態として、前記点群データが示す物体の鉛直方向の長
さと鉛直方向に直交する水平方向の長さとの比を表す縦横比を認識し、
　前記点群分割部は、前記縦横比が概ね等しい旨を示す範囲内である場合、前記点群デー
タを構成する測距点データの数と予め設定された閾値とを比較し、前記測距点データの数
が閾値以上である場合、前記仮想平面の向きを水平面と平行としたもの、およびに設定す
る前記仮想平面の向きを奥行き方向に沿いかつ前記鉛直方向と平行としたものの両方を用
いて前記点群データを複数に分割する
　物体認識装置。
【請求項４】
　請求項２または請求項３に記載の物体認識装置であって、
　前記点群分割部は、前記点群データを構成する測距点データの数が前記閾値未満である
場合、前記仮想平面の向きを水平面と平行として前記点群データを分割し、また、前記仮
想平面の向きを奥行き方向に沿いかつ前記鉛直方向と平行として前記点群データを分割し
、
　前記物体認識部は、異なる方向の仮想平面で分割された分割データごとに前記特徴量を
求め、該特徴量に基づいて物体を認識する
　物体認識装置。
【請求項５】
　請求項１から請求項４までのいずれか１項に記載の物体認識装置であって、
　前記測距点データには反射強度の情報も含まれており、
　前記物体認識部は、前記反射強度のばらつきの程度を特徴量の１つとして求める
　物体認識装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
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【０００１】
　本発明は、測距点データから物体を認識する技術に関する。
【背景技術】
【０００２】
　特許文献１では、測距点データから物体を認識する物体認識装置において、点群データ
における分布の状態によらず、水平方向と平行に点群データを分割し、分割した点群デー
タのそれぞれの特徴量に基づいて物体を認識する技術が開示されている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２０１２－２２１４５６号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　しかしながら、上記の物体認識装置では、常に水平方向と平行に点群データを分割する
ので、物体の形状によっては認識精度が悪化するという問題点があった。
　そこで、このような問題点をかんがみ、測距点データから物体を認識する物体認識装置
において、物体の認識精度を向上させられるようにすることを本発明の目的とする。
【課題を解決するための手段】
【０００５】
　本発明の一側面の物体認識装置においては、点群取得部と、分布認識部と、点群分割部
と、物体認識部と、を備える。
　点群取得部は、測距点データの集合である点群データを取得し（Ｓ１１０，Ｓ３１０）
、分布認識部は、点群データを構成する測距点データの分布の状態を認識する（Ｓ３２０
，Ｓ３３０，Ｓ３５０，Ｓ４１０）。また、点群分割部は、分布の状態に応じて点群デー
タが含まれる領域を複数の領域に分割する１または複数の仮想的な平面を表す仮想平面に
おける向きを設定し、該仮想平面にて点群データを複数に分割する（Ｓ３４０，Ｓ３６０
，Ｓ４２０，Ｓ４３０，Ｓ４４０）。
【０００６】
　そして、物体認識部は仮想平面にて分割された点群データを表す分割データ毎に、この
分割データの特徴を数値で表す特徴量を求め、分割データ毎の特徴量に基づいて、点群デ
ータが表す物体を認識する（Ｓ２００，Ｓ２１０，Ｓ２２０）。
【０００７】
　このような物体認識装置によれば、測距点データの分布の状態に応じて点群データを分
割する仮想平面の向きを設定するので、点群データを物体形状に応じて適切に分割するこ
とができ、点群データを分割した分割データが適切な状態で得られる。したがって、各分
割データで詳細な特徴記述が可能になる。よって、物体の認識精度を向上させることがで
きる。
【０００８】
　なお、本発明において「仮想平面の向き」とは、水平面等の基準となる面に対する平面
の傾きの大きさとその方向を示す。また、この欄および特許請求の範囲に記載した括弧内
の符号は、一つの態様として後述する実施形態に記載の具体的手段との対応関係を示すも
のであって、本発明の技術的範囲を限定するものではない。
【図面の簡単な説明】
【０００９】
【図１】走行安全装置の概略構成を示すブロック図である。
【図２】制御部のＣＰＵが実行する走行安全処理を示すフローチャートである。
【図３】走行安全処理のうちの点群分割処理を示すフローチャートである。
【図４】縦方向分割においてライン毎にクラスタを分割する例を示す図である。
【図５】縦方向分割において１つの領域に所定数以上の測距点データが含まれるようにク
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ラスタを分割する例を示す図である。
【図６】横方向分割の一例を示す図である。
【図７】賽の目分割の一例を示す図である。
【図８】走行安全処理のうちの特徴演算処理を示すフローチャートである。
【図９】反射強度の分散値を特徴量の１つとして用いる例を示す図である。
【図１０】縦方向分割および横方向分割をそれぞれ利用する例を示す図である。
【発明を実施するための形態】
【００１０】
　以下、図面を参照しながら、発明を実施するための形態を説明する。
　［１．第１実施形態］
　［１－１．構成］
　本実施形態の走行安全装置１は、例えば乗用車等の車両に搭載されており、自車両が障
害物等の物体と衝突することを抑制する走行安全機能を備えている。走行安全機能として
は、物体の種別および物体までの距離を求める機能を含む。
【００１１】
　詳細には、走行安全装置１は、図１に示すように、制御部１０と、レーザレーダ２１と
、表示部３１と、警報部３２と、作動指示部３３とを備えている。
　レーザレーダ２１は、発光部２２および受光部２３を備えた周知のレーザレーダとして
構成されている。レーザレーダ２１は、車両の進行方向のうちの車両が通過する可能性が
ある領域を、物体を検出する検出領域とする。そして、レーザレーダ２１の発光部２２は
、この検出領域を予め水平方向および鉛直方向に格子状に区分した多数の照射領域として
設定し、これらの照射領域毎にレーザ光を照射する。
【００１２】
　なお、格子状に区分した多数の照射領域のうちの水平方向に並ぶものをラインと呼ぶ。
レーザレーダ２１の受光部２３は、それぞれの照射領域にて得られるレーザ光の反射光を
受光する。そして、レーザレーダ２１は、測距点データを出力する。測距点データとは、
照射領域の方向と反射光が得られたタイミングとに従って、レーザ光を反射した物体が存
在する位置を示すものである。また、測距点データは、発光部２２が発行するたびに得ら
れるデータであり、反射光の強度を表す反射強度を示す情報も含まれている。
【００１３】
　表示部３１は、制御部１０からの指令に従って車両の乗員に警告等を行うための画像を
表示させる。警報部３２は、制御部１０からの指令に従って車両の乗員に警報を行うため
の警報音等を発する。
【００１４】
　作動指示部３３は、車両が物体に衝突しそうなときに、制御部１０からの指令に従って
、車両のブレーキやステアリングに指示を出し、物体との衝突を回避するための作動を実
施させる。
【００１５】
　制御部１０は、ＣＰＵ１１と、ＲＡＭ、ＲＯＭ、フラッシュメモリ等の半導体メモリ（
以下、メモリ１２）と、を有する周知のマイクロコンピュータを中心に構成される。制御
部１０の各種機能は、ＣＰＵ１１が非遷移的実体的記録媒体に格納されたプログラムを実
行することにより実現される。この例では、メモリ１２が、プログラムを格納した非遷移
的実体的記録媒体に該当する。また、このプログラムの実行により、プログラムに対応す
る方法が実行される。なお、制御部１０を構成するマイクロコンピュータの数は１つでも
複数でもよい。
【００１６】
　制御部１０は、ＣＰＵ１１がプログラムを実行することで実現される機能の構成として
、後述する走行安全処理を実行する機能のほか、電子制御装置としての周知の機能を備え
る。制御部１０を構成するこれらの要素を実現する手法はソフトウェアに限るものではな
く、その一部または全部の要素を、論理回路やアナログ回路等を組み合わせたハードウェ
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アを用いて実現してもよい。
【００１７】
　［１－２．処理］
　このように構成された走行安全装置１において、制御部１０は、図２に示す走行安全処
理を実施する。走行安全処理は、例えば車両の電源が投入されると開始される処理であり
、その後、一定周期毎に繰り返し実施される処理である。
【００１８】
　走行安全処理では、図２に示すように、まずＳ１１０にて、点群データを取得する。こ
こで、点群データとは、レーザレーダ２１にて得られた各照射領域における測距点データ
の集合を示す。
【００１９】
　続いて、Ｓ１２０にて、クラスタリングを行う。クラスタリングとは、物体を表す測距
点データをひとまとめにする処理を表す。具体的には、ある測距点データにて示される位
置と他の測距点データにて示される位置との距離が予め設定された基準距離よりも近接す
るものをグループ化し、グループ化したものをクラスタ（物体）として抽出する。
【００２０】
　そして、Ｓ１３０にて、トラッキングを行う。この処理では、最新の点群データと１周
期前に取得された点群データとを用いて、クラスタを追跡する処理である。具体的には、
例えば、カルマンフィルタやパーティクルフィルタ等を用いて、クラスタの移動状態を監
視し、移動の前後において大きさや形状が類似するクラスタを同じ物体を表すものとして
追跡するよう設定する。
【００２１】
　続いて、Ｓ２００にて点群分割処理を実施する。点群分割処理は、点群データを複数に
分割する際に、どのように分割するかを設定し、点群データを分割する処理である。なお
、点群データを分割することで生成される複数の分割後のデータを分割データいう。
【００２２】
　点群分割処理の詳細は図３にて示す。すなわち、まずＳ３１０にて、クラスタを取得す
る。ここでのクラスタは、クラスタリング後の点群データを示す。
　続いて、Ｓ３２０にて、クラスタを構成する測距点データの分布の状態を認識する。「
測距点データの分布の状態」とは、複数の測距点データがどのように分布しているかを数
値で示したものである。例えば、「測距点データの分布の状態」には、クラスタに外接す
る直方体や矩形等の図形の大きさ、この図形の重心位置から端点までの距離、この図形の
アスペクト比、クラスタを構成する測距点データの数等が含まれうる。
【００２３】
　ここではまず、クラスタに外接する矩形（直方体）を外接矩形として求める。この処理
では、自車両左右の水平方向をｘ軸、自車両の進行方向をｙ軸、鉛直方向をｚ軸としたと
きに、各軸においてクラスタの座標値の最小値と最大値とを通る直方体を外接矩形とする
。このとき、ｘ軸における最小値と最大値との差をクラスタの「横方向長さ」とし、ｚ軸
における最小値と最大値との差をクラスタの「縦方向長さ」とする。
【００２４】
　続いて、Ｓ３３０にて、クラスタの縦方向長さを横方向長さで除した値と、所定の定数
とを比較する。ここで、所定の定数は、「１＋ε」で表される。なお、０＜ε＜１である
。
【００２５】
　Ｓ３３０にて、クラスタの縦方向長さを横方向長さで除した値がこの定数より大きけれ
ば、クラスタが十分縦長であることを示す。この場合、Ｓ３４０にて、縦方向分割を行う
。縦方向分割とは、クラスタを分割するための仮想平面の向きを水平面と平行に設定し、
この仮想平面でクラスタを分割することで分割データを得ることを示す。
【００２６】
　縦方向分割の際には、例えば図４に示すように、レーザレーダ２１におけるライン毎に
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クラスタを分割するよう設定してもよい。また、例えば図５に示すように、仮想平面によ
る分割後の領域にある個数以上（例えば６個以上）の測距点データが含まれるようにクラ
スタを分割するよう設定してもよい。また、予め設定された縦方向の長さ毎に仮想平面を
設定してもよい。
【００２７】
　また、Ｓ３３０の処理にて、クラスタの縦方向長さを横方向長さで除した値が前述の定
数以下であれば、Ｓ３５０にて、クラスタの縦方向長さを横方向長さで除した値と、前述
の定数とは異なる所定の定数とを比較する。ここでの定数は、「１－ε」で表される。な
お、０＜ε＜１である。
【００２８】
　Ｓ３５０にて、クラスタの縦方向長さを横方向長さで除した値がこの定数より小さけれ
ば、クラスタが十分横長であることを示す。この場合、Ｓ３６０にて、横方向分割を行う
。横方向分割とは、仮想平面の向きを奥行き方向に沿い、かつ鉛直方向と平行に設定し、
この仮想平面にてクラスタを複数に分割するよう設定し、この仮想平面でクラスタを分割
することで分割データを得ることを示す。奥行き方向とは、自車両の走行方向やレーザの
照射方向と一致または略一致する方向を示す。
【００２９】
　横方向分割の際には、例えば図６に示すように、仮想平面による分割後の領域にある個
数以上（例えば６個以上）の測距点データが含まれるようにクラスタを分割するよう設定
してもよいし、予め設定された横方向の長さ毎に仮想平面を設定してもよい。
【００３０】
　また、Ｓ３５０にて、クラスタの縦方向長さを横方向長さで除した値がこの定数以上で
あれば、クラスタが縦長とも横長ともいえず、縦横比が概ね等しい旨を示す範囲内である
いえる。すなわち、「縦横比が概ね等しい」とは、物体における縦方向長さと横方向長さ
との比が、予め設定された比率以内であることを示す。この場合には、Ｓ４１０にて、ク
ラスタを構成する測距点データの数と変数Ｃとを比較する。変数Ｃは、実験的に設定され
る値であり、例えば、クラスタまでの距離や、クラスタの任意の方向の長さ大きくなるに
つれて大きくなるよう設定される。
【００３１】
　測距点データの数が変数Ｃよりも大きければ、Ｓ４２０にて、賽の目分割を行う。賽の
目分割とは、例えば図７に示すように、クラスタに対して縦方向分割を行い、縦方向分割
した分割後のクラスタ（分割データ）のそれぞれに対してさらに横方向分割を実施するこ
とで複数の方向にクラスタを分割するよう設定し、この仮想平面でクラスタを分割するこ
とで分割データを得ることを示す。
【００３２】
　また、Ｓ４１０にて、測距点データの数が変数Ｃ以下であれば、Ｓ４３０にて、Ｓ３４
０の処理同様の縦方向分割を実施し、Ｓ４４０にて、Ｓ３６０の処理同様の横方向分割を
実施する。
【００３３】
　このような処理が終了すると、点群分割処理を終了し、図２に戻る。
　続いて、Ｓ２１０にて、特徴演算処理を実施する。特徴演算処理は、クラスタの特徴量
を抽出する処理である。クラスタの特徴量としては、例えば、分割特徴量を抽出する。分
割特徴量とは、クラスタを分割することによって得られた分割データについての特徴量を
表す。特徴量とは、分割データを構成する測距点の分散、標準偏差、平均値等から得られ
る特徴を数値化したものである。
【００３４】
　特徴演算処理は、図８に示すように、まず、Ｓ５１０にて、点群分割処理にて生成され
た分割データを取得する。
　続いて、Ｓ５２０にて、分割データに対して、分割特徴量の抽出を行う。賽の目分割で
は、クラスタを複数の方向に分割することで得られた分割データについて、特徴量の抽出
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を行う。この処理では、分割特徴量に限らず、その他の特徴量、例えばクラスタに含まれ
る全点群のヒストグラム等を特徴量として抽出してもよい。これらの手法は、縦長のクラ
スタについての特徴量を検出する構成において有効な手法である。
【００３５】
　なお、点群分割処理にて、縦方向分割および横方向分割の両方が実施された場合には、
それぞれの分割方法にて得られた分割データについて、それぞれの分割特徴量を求める。
縦方向分割された分割データから得られた分割特徴量を縦特徴とし、横方向分割された分
割データから得られた分割特徴量を横特徴とする。
【００３６】
　ここで、Ｓ５２０の処理では、分割データ毎に、反射強度の特徴量も演算する。すなわ
ち、反射強度のばらつきの程度を特徴量の１つとして求める。なお、「反射強度のばらつ
きの程度」とは、反射強度の分散や標準偏差、あるいは、距離に対する平均強度等の値を
採用することができる。反射強度の分散を利用する場合、図９に示すように、分割データ
毎の反射強度の分散値ｖ１～ｖＮを特徴量ｆとして物体を識別する際に利用する。
【００３７】
　なお、Ｓ５２０の処理にて、縦特徴および横特徴の両方が得られた場合にのみ、Ｓ５３
０を実施する。この処理では、縦特徴と横特徴とを統合する。
　すなわち、図１０に示すように、クラスタに対して縦方向分割と、横方向分割とを別々
に実施し、これらの処理にて得られた特徴量の両方を用いて物体認識を実施できるように
する。なお、Ｓ５３０における統合の手法は、加重平均を採用する等、任意の手法を採用
できる。
【００３８】
　続いて、物体種別の識別を実施する（Ｓ２００，Ｓ２１０，Ｓ２２０）。この処理では
、これまでに求めた特徴量を用いて、周知の識別手法にて物体種別を識別する。例えば、
パターンマッチング、ＳＶＭ（support vector machine）、Ababoost(Adaptive Boosting
)等の識別器を用いることができる。この処理までを実施することで、どのような種別の
物体が、どの位置に、どのような方向で移動しているかを認識できることになる。
【００３９】
　続いて、Ｓ２４０にて、警報を実施するか否かを判定する。この処理では、車両が該当
クラスタに対応する物体と衝突する確率を物体との相対速度や相対距離に基づいて判定し
、衝突する確率がある第１閾値以上であれば警報を行う必要があると判定する。
【００４０】
　また、Ｓ２５０にて、衝突の回避制御を実施する必要があるか否かを判定する。この処
理では、車両と物体とが衝突する確率が第１閾値よりも高い値に設定された第２閾値以上
であれば回避制御を実施する必要があると判定する。
【００４１】
　続いて、Ｓ２６０にて、警報または回避制御の必要があると判定されたか否かを判定す
る。警報または回避制御の必要があれば、Ｓ２７０にて、警報または回避制御をするため
の指令を表示部３１、警報部３２、作動指示部３３のうちの必要な個所に送信し、走行安
全処理を終了する。
【００４２】
　また、警報または回避制御の必要がなければ、走行安全処理を終了する。
　［１－３．効果］
　以上詳述した第１実施形態によれば、以下の効果が得られる。
【００４３】
　（１ａ）上記の走行安全装置１において制御部１０は、測距点データの集合である点群
データを取得し、点群データを構成する測距点データの分布の状態を認識する。また、分
布の状態に応じて点群データが含まれる領域を複数の領域に分割する１または複数の仮想
的な平面を表す仮想平面における向きを設定し、該仮想平面にて点群データを複数に分割
する。
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【００４４】
　そして、制御部１０は、仮想平面にて分割された点群データを表す分割データ毎に、こ
の分割データの特徴を数値で表す特徴量を求め、分割データ毎の特徴量に基づいて、点群
データが表す物体を認識する（Ｓ２００，Ｓ２１０，Ｓ２２０）。
【００４５】
　このような走行安全装置１によれば、測距点データの分布の状態に応じて点群データを
分割する仮想平面の向きを設定するので、点群データを物体形状に応じて適切に分割する
ことができ、点群データを分割した分割データが適切な状態で得られる。したがって、各
分割データで詳細な特徴記述、すなわち特徴量を求めることが可能になる。よって、物体
の認識精度を向上させることができる。具体的には、電柱のような縦長の物体を横方向分
割すると分割データに含まれる測距点数が少なくなったり、不適切なパーツ切り出し（例
えば電柱であれば飛び出した足場の部分だけが切り出されるなど）がされたりするおそれ
があり、適切に特徴量を求めることができないおそれがあるが、本実施形態の構成によれ
ば、適切に特徴量を求めることができる。
【００４６】
　なお、本発明において「仮想平面の向き」とは、水平面等の基準となる面に対する平面
の傾きの大きさとその方向を示す。
　（１ｂ）また、走行安全装置１において制御部１０は、分布の状態として、点群データ
が示す物体の鉛直方向の長さと鉛直方向に直交する水平方向の長さとの比を表す縦横比を
認識する。そして、縦横比が水平方向の長さに対して鉛直方向の長さが長い縦長を示す場
合、仮想平面の向きを水平面と平行に設定し、縦横比が水平方向の長さに対して鉛直方向
の長さが短い横長を示す場合、仮想平面の向きを奥行き方向に沿い、かつ鉛直方向と平行
に設定する。
【００４７】
　このような走行安全装置１によれば、点群データが示す物体において縦横比が長い方向
に直交する平面で複数に分割するので、分割した領域に測距点データがバランスよく分散
する。よって、分割データ毎の特徴量を正しく算出することができ、物体の識別精度を向
上させることができる。
【００４８】
　（１ｃ）また、上記の走行安全装置１において制御部１０は、分布の状態として、点群
データが示す物体の鉛直方向の長さと鉛直方向に直交する水平方向の長さとの比を表す縦
横比を認識する。そして、縦横比が概ね等しい旨を示す範囲内である場合、点群データを
構成する測距点データの数と予め設定された閾値とを比較し、測距点データの数が閾値以
上である場合、仮想平面の向きを水平面と平行としたもの、およびに設定する仮想平面の
向きを奥行き方向に沿いかつ鉛直方向と平行としたものの両方を用いて点群データを複数
に分割する。
【００４９】
　このような走行安全装置１によれば、測距点データの数が十分多く、閾値以上となる場
合には、鉛直方向および水平方向に沿ったそれぞれの仮想平面で点群データを分割するの
で、特徴量を認識しやすくすることができる。
【００５０】
　（１ｄ）また、上記の走行安全装置１において制御部１０は、点群データを構成する測
距点データの数が閾値未満である場合、仮想平面の向きを水平面と平行として点群データ
を分割し、また、仮想平面の向きを奥行き方向に沿いかつ鉛直方向と平行として点群デー
タを分割する。そして、異なる方向の仮想平面で分割された分割データごとに特徴量を求
め、この特徴量に基づいて物体を認識する。
【００５１】
　このような走行安全装置１によれば、測距点データの数が十分でなく、閾値未満となる
場合には、鉛直方向および水平方向に沿ったそれぞれの仮想平面で点群データを分割する
ので、測距点データの数が十分でない場合であっても、特徴量を認識しやすくすることが
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【００５２】
　（１ｆ）また、上記の走行安全装置１において制御部１０は、測距点データには反射強
度の情報も含まれており、反射強度のばらつきの程度を特徴量の１つとして求める。
　このような走行安全装置１によれば、反射強度のばらつきの程度を特徴量の１つとする
ので、例えば、樹木と人物とを識別するときや、人物と電柱とを識別するときのように、
反射強度のばらつきに差異がある複数の物体についての反射強度のばらつきの程度を特徴
量としてＳＶＭ等で学習しておけば、複数の物体を反射強度のばらつきの程度に基づいて
良好に識別することができる。なお、「反射強度のばらつきの程度」とは、反射強度の分
散や標準偏差、あるいは、距離に対する平均強度等の値を採用することができる。
【００５３】
　［２．他の実施形態］
　以上、本発明を実施するための形態について説明したが、本発明は上述の実施形態に限
定されることなく、種々変形して実施することができる。
【００５４】
　（２ａ）上記実施形態では、車両において本発明を適用したが、これに限定されるもの
ではない。例えば、電柱や信号機等の固定された物体において本発明が適用されてもよい
。
【００５５】
　（２ｂ）上記実施形態における１つの構成要素が有する機能を複数の構成要素として分
散させたり、複数の構成要素が有する機能を１つの構成要素に統合させたりしてもよい。
また、上記実施形態の構成の一部を省略してもよい。また、上記実施形態の構成の少なく
とも一部を、他の上記実施形態の構成に対して付加または置換してもよい。なお、特許請
求の範囲に記載した文言のみによって特定される技術思想に含まれるあらゆる態様が本発
明の実施形態である。
【００５６】
　（２ｃ）上述した走行安全装置１の他、当該走行安全装置１を構成要素とするシステム
、当該走行安全装置１としてコンピュータを機能させるためのプログラム、このプログラ
ムを記録した半導体メモリ等の非遷移的実態的記録媒体、走行安全方法など、種々の形態
で本発明を実現することもできる。
【００５７】
　［３．本発明の構成と実施形態の構成との関係］
　上記実施形態において走行安全装置１は本発明でいう物体認識装置に相当する。また、
上記実施形態において制御部１０が実行する処理のうちのＳ１１０，Ｓ３１０の処理は本
発明でいう点群取得部に相当し、上記実施形態においてＳ２００，Ｓ２１０，Ｓ２２０の
処理は本発明でいう物体認識部に相当する。
【００５８】
　また、上記実施形態においてＳ３２０，Ｓ３３０，Ｓ３５０，Ｓ４１０の処理は本発明
でいう分布認識部に相当し、上記実施形態においてＳ３４０，Ｓ３６０，Ｓ４２０，Ｓ４
３０，Ｓ４４０の処理は本発明でいう点群分割部に相当する。
【符号の説明】
【００５９】
　１…走行安全装置、１０…制御部、１１…ＣＰＵ、１２…メモリ、２１…レーザレーダ
、２２…発光部、２３…受光部、３１…表示部、３２…警報部、３３…作動指示部。
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