
トップエスイー： サイエンスによる知的ものづくり教育プログラム 
文部科学省科学技術振興調整費 産学融合先端ソフトウェア技術者養成拠点の形成 

国立情報学研究所 

National Institute of Informatics 
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トップエスイー修了制作 
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�自動運転における駐車位置決定手法の一検討 
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問題の定式化 

モデル化の評価 

開発における問題点 手法・ツールの適用による解決 

駐車場での自動運転において，駐車位置を指
定すれば，経路計画，軌跡追従制御，歩行者
検出の既存技術を用いて自動駐車が可能であ
る．しかしながら，どの駐車位置に駐車すれば
よいか？を車両が自動で判断する意思決定に
関する問題は，最先端の研究でも議論されてい
ない． 

駐車場での駐車位置決定を，MDP(マルコフ決
定過程)，POMDP(部分観測的マルコフ決定過
程)としてモデル化し，それぞれ２つのツール
(PRISM,Perseus)を用いて最適な方策を得る． 

さらに．それらのモデル化，及びツールに関す
る評価を行った． 

駐車場の特徴 

ツールの評価と課題 

特徴をMDP，POMDPによりモデル化 

定性評価：シミュレーション上で挙動確認完了 
定量評価：要求処理時間内で計算見積もり問題なし 

PRISM,Perseusの評価 

課題 POMDPで性質を扱えるモデル，ツールの開発 
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