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１．はじめに 

 車両にレーザスキャナや GNSS 測量機器等を搭載し

たモバイルマッピングシステム（以下，MMS）は，詳

細な道路空間の３次元計測を効率的に行うことができ

る．しかし，MMS で取得される位置情報は，GNSS の

他に慣性航法装置（以下，IMU）やオドメトリによる融

合計算によって算出される．そのため，都市部や山間

部のような衛星電波遮蔽環境下では，IMU やオドメト

リへの依存性が高くなることやマルチパスによって

GNSS の測位及び点群データの位置情報に誤差が生じ

る問題がある． 

 既往研究では，GPSやトータルステーション（以下，

TS）等で計測された調整用基準点を用い，MMS車両位

置の補正処理の精度検証 1)等が行われている． 

 本研究では，都市部を想定した衛星電波遮蔽環境下

で MMS による計測を行い，GNSS/IMU の解析結果の精

度向上が期待されている既存の解析ソフトウェアによ

る精度向上の効果を検証した． 

２．MMSと点群データの概要 

 MMSとは，車両の上後方部の左右に設置されたレー

ザスキャナ，2 台の GNSS アンテナ，デジタルビデオカ

メラ，走行距離計，IMU 等が搭載されており，走行し

ながら周囲の道路空間の情報を点群データとして計測

するシステムである．（図－１） 

 点群データには，位置情報（X,Y,Z），反射強度値，色

情報（RGB 値）が含まれている．本研究では，位置情

報と反射強度値を使用した．反射強度値とは，レーザ

が対象物に反射する際，入射時と反射時のエネルギー

比を０～255 の整数値で表したものである． 

３．MMSによる位置報取得実験 

（１）実験概要 

 実験は，2013年９月２日に測位環境が連続的に変化 

する都市部を想定し，樹木や５階建ての建物が建ち並

ぶ日本大学理工学部船橋キャンパス内で実施した．対 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

象物にターゲットとして反射シートを貼り付けたベニ 

ア板６枚を設置した（図－２）．ターゲット板には，速

度や路線（直線路，カーブ等）によって取得される点

群データの特徴を知るため，ターゲットの大きさを

100mm（大），50mm（中），20mm（小）の３パターン

設定した（写真－１）．また，走行速度は 10km/h～20km/h

の速度域で往復２回の計測を行った． 

 MX8の座標値と比較を行うため，TSによる計測を行

った．TS 計測時に使用した既知点座標は，電子基準点

を含むスタティック法による１級基準点測量で得られ

た座標値を使用し，電子基準点は，MX8の基準点とし 

て使用された，電子基準点白井を使用した． 
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写真－１ 左：ターゲット板 右：実験状況 

図－２ 走行ルート 

図－１ ニコン・トリンブル社製 MX8 各種センサ 
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（２）解析方法 

 解析方法は，TSにより得られた座標値を基準値とし，

MX8 で得られた座標値との較差を求め解析を行った．

TS による座標値は，計測した各ターゲット板の四隅の

座標値より，貼り付けた反射シートの中心座標を計算

で求めた．MX8 による座標値は，点群データに含まれ

る反射強度値が 80以上であれば反射シートであると判

断し抽出を行った．１枚の反射シートから複数点抽出

した場合は，各点の座標値の平均値をその反射シート

の座標値とした． 

 補正方法は，取得された点群データから既知である

点を選択し，座標値を入力することで測位誤差を補正

する，解析ソフトウェア POSPac を用いた．今回は，道

路の白線や構造物の角，６点を既知点とした（図－３）． 

（３）解析結果 

 図－４に示すように，直線路では大中小それぞれの

ターゲットが取得されたが，カーブの箇所にある５番

のターゲット板の点群データからは，ターゲット大の

み取得可能であった．そのため，図－５では，往路の

時に左右のレーザで取得されたターゲット大の水平方

向と鉛直方向の補正前と補正後の測位誤差を示してい

る． 

 水平方向の結果，左右のレーザともに，ほとんどの

ターゲット板で精度向上が見られたが，一部，補正に

よる測位精度の向上が見られなかった．鉛直方向の結

果から，補正前の誤差は 0.150m～0.300m 程度に対し，

補正後は 0.001m～0.050m と全体を通して約 0.200m 程

度の精度向上が見られた．このことから，解析ソフト

ウェアによる補正手法が有効であると考えられる． 

５．おわりに 

 本研究では，衛星電波遮蔽環境下で MMSによる計測

を行い，既存のソフトウェアを用いて測位精度向上の

効果を検証した．その結果，水平方向と鉛直方向とも

に測位精度の向上が見られたが，一部，水平方向の結

果から，精度向上が見られなかった． 

 今後は，補正に用いる既知点の設置位置の最適条件

について誤差論等を用いて実証的に明らかにしていく． 
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図－４ 点群データ 

（左：ターゲット板３，右：ターゲット板５） 

図－５ 補正前後の測位誤差 

図－３ 既知点の位置 

0.000

0.050

0.100

0.150

0.200

0.250

0.300

1 2 3 4 5 6

水
平
方
向
の
測
位
誤
差
（
ｍ
）

ターゲット板

補正前 補正後

0.000

0.050

0.100

0.150

0.200

0.250

0.300

1 2 3 4 5 6

鉛
直
方
向
の
測
位
誤
差
（
ｍ
）

ターゲット板

0.000

0.050

0.100

0.150

0.200

0.250

0.300

1 2 3 4 5 6

水
平
方
向
の
測
位
誤
差
（
ｍ
）

ターゲット板

補正前 補正後

0.000

0.050

0.100

0.150

0.200

0.250

0.300

1 2 3 4 5 6

鉛
直
方
向
の
測
位
誤
差
（
ｍ
）

ターゲット板

右
レ
ー
ザ

 
左
レ
ー
ザ

 

土木学会第69回年次学術講演会(平成26年9月)

 

-586-

 

Ⅵ-293

 


