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１．背景・目的 

本格的な少子高齢化社会に突入する我が国では，

誰もが安全かつ快適に移動できる都市整備が求めら

れている．国土交通省は，「バリアフリー・ナビプロ

ジェクト」にて歩行空間の段差や傾斜等のバリア情

報に関して ICT 技術を用いて収集し，オープンデー

タとしての利活用に向けた環境整備を推進している．

なかでも 3 次元点群を活用が期待をされている． 

このようななか，奈良部ら 1）は，高性能 MMS デ

ータによる点群データが歩道空間のバリア検出へ活

用できることを示した．しかし，これらの方法では，

自治体や事業者にとって従来の点群計測は複雑かつ

高コストである．そのため，モバイル端末搭載型の

LiDAR による簡易的なバリアの検出が期待されてい

るものの，技術が新しく精度について検証が十分に

なされていない． 

そこで，本研究では交通量の多い都市部でのバリ

アチェックを想定し，簡易的なバリア取得方法から

モバイル端末搭載型のLiDARの点群密度を他の点群

取得方法と比較し，精度検証を行う． 

２．研究方法 

（１） 実験概要 

2023 年 3 月 28 日に船橋日大前駅前ロータリー内

横断歩道を実験場所として，LiDAR と SfM による

３次元点群の計測実験を実施した．LiDAR は iPad 

Pro 搭載の dToF 方式のものを利用し，点群取得はア

プリケーションとして 3D Scanner App を用いた．計

測の様子を図-1に示す．図-2に示すルートに沿

い，モバイルスキャン協会のモバイル端末スキャン

マニュアル 2)を参考に，スキャン角度を 30°，レン

ズ部から地面までの距離を概ね 1.5m に維持し，計

測をした．1 回の計測時間は 1 分程度であった． 

 
図-1 計測の様子 

 

図-2 計測ルートと設置座標 

（２） ルート・座標設定 

 本研究では，簡易的な計測を想定するため TS を用

いた厳密な座標設定によるスケールの付与は行わな

い．目印となる対象物の寸法を測定し，その値を点群

へスケールとして付与する．本実験では評定点の設

定が容易であることや歩車道境界部での検証をおこ

なうため横断歩道とした．評定点として設定した 5

点の座標を図-2に示す．歩行による計測は図-2の仮

座標 p0 を始点，p4 を終点とし，約 4.0m×5.0m の範

囲を図-2に示すルートで４往復の計測を行った． 

（３） 解析方法 

 MMS とモバイル端末搭載型の LiDAR で取得した

点群の密度を比較する．使用する MMS データはニ

コン・トリンブル社 MX9 で 2019 年 7 月 24 日に計測

を行った．スケールを付与した２つの点群から同一

箇所をサンプリングし，ノイズを手動で除去した後

に点群密度を検証する．また，サンプリングした点群
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をグリッド化し，鉛直方向のバリア箇所をヒートマ

ップとして可視化する．MMS と LiDAR によるヒー

トマップの精度を検証し，バリアチェックへの活用

可能性を検証する． 

３．解析結果 

（１）点群密度による解析 

 MMS と LiDAR それぞれの点群を図-3 に示す．

MMS の点群密度は 36 万/m2，LiDAR の点群密度は

18 万/m２である．MMS に比べて LiDAR で取得した

点群数は 1/2 であるが，MMS と LiDAR ともに点群

に大きな欠損はなく，点群は一様に分布をしていた． 

図-3 MMSと LiDARによる点群 

（２）グリッド化によるヒートマップ 

 点群密度を求めるために抽出した点群をもとにグ

リッド化から段差等のバリアの可視化のためのヒー

トマップを作成する．グリッド化は点群解析ソフト

の CloudCompare を用いた．抽出した点群 19.95m2を

0.01m 四方のグリッドに分割をした．グリッドの点群

の代表値は鉛直方向の平均値とし，グリッド内に点

群がない場合はグリッドを作成しない．ヒートマッ

プによる着色は最小の段差を想定し，基準座標から

標高が 0.02m 以上を着色した．作成した LiDAR のヒ

ートマップを図-4に示す． 

 

図-4 LiDAR点群によるヒートマップ 

ヒートマップは MMS と LiDAR ともに作成され

た．LiDAR と MMS のバリア位置の水平誤差は

2.0mm 以内，鉛直誤差は 5.0mm 以内であった． 

４．まとめ 

本研究ではLiDARで計測した点群のバリアチェッ

クへの活用を見込み，点群取得で多用される MMS と

の点群密度とヒートマップ化の比較を行った．点群

密度は MMS に比べて LiDAR は 1/2 小さい結果を示

した．また，計測時間は MMS が数秒であるのに対し

て, LiDAR では１分程度を要する．一方，抽出した点

群の鉛直方向のバリアを示すヒートマップ化におい

ては，バリア位置は水平方向約 5.0m に対して 2.0mm

程度，鉛直も 5.0mm 程度の誤差であった． 

以上，LiDAR はテクスチャー等の面の表現など可

視化の鮮明さには課題点があるものの，バリアの形

状等の線の表現は MMS と同等の精度が明らかとな

った．よって，歩道のバリアチェックへのモバイル端

末搭載型のLiDARの活用は十分可能であると考えら

れる．しかし，本研究では，極めて限定的な計測範囲

での計測であるため，今後はより広範囲での LiDAR

の活用へ向けた検証が必要であると考える． 
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