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知能化技術 必要なセンサ 
自己位置推定 GPS, IMU, Camera, LiDAR 
経路生成 GPS, Map 
経路探索 Camera, LiDAR 
経路追従 GPS, LiDAR 
周辺環境認識（人、障害物） Camera, LiDAR 
地図生成 GPS, LiDAR, IMU 
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ROSノード

現在の通信
状態を可視化

図2

図3

ROS
通信機能

知能化プラットフォーム
[認知] [判断] [操作]

自律車両プラットフォーム
[走る] [止まる] [曲がる]
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機能名（用途） 
ROS Topic 購読（速度指令などの受信） 
ROS Topic 配信（車両状態量フィードバックなどの送信） 
ROS 内部 Service 実行 
ROS 外部 Service 実行 
外部 ROS ノードと AUTOSAR OS 間の相互異常監視 
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車両動作 環境認識 
3 次元自己位置推定 車両 
3 次元地図生成 歩行者 
経路生成・追従（0-60km/h） レーン情報 
交差点右左折/一旦停止 交通標識・路上サイン 
自動停止 信号 
自動駐車 移動体追跡 

 

必要なタブを
クリックする

人検出している画像

画像認識により、前方に
いる人の位置を検出

図4

ティーチング経路：
速度/旋回角度を
一定間隔で指定

自己位置推定を
リアルタイムに実行

図5

図6
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