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　Visual SLAMの実験は，写真1に示すように，草木
の生け垣のある駐車場を一周して地図作製を行いまし
た（図1，図2）．ジョイスティックで走行ロボットを
操作しながら，3D（RGB−D）カメラ（RealSense D435i
とZED2）を用いてVisual SLAM用の地図を構築しま
した．

3Dカメラ①： 
RealSenseによる周辺地図の構築

　RealSense D435i カメラによる地図構築は，real 
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写真1　地図作成のルート…3Dカメラでこのルートの2
次元地図データを作成する

地図作成のルート

図1　RealSense D435iカメラを使った地図作製の実験結果

（a）D435iカメラを使って3次元画像取得

地図作製時は，
人が操縦

（b）rtabmap.dbの3次元地図表示

（c）rtabmap.dbには走行に不要なデータが含まれる 図2　rtabmap.dbから出力した2次元地図
（ROSナビゲーションに使用）
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