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１．はじめに 

 

 GPS をはじめとする衛星測位システムでは，準天頂

衛星(QZS)や欧州の Galileo といった新しい衛星の運用

開始や，配信が期待されている LEX 信号等の補正信号

を用いた新たな測位方式により，現状よりも高精度測

位が容易になると想定される．そのため，自動車の自

動運転や車線逸脱防止といった車両の制御を目的とし

た高度な ITS アプリケーションに高精度衛星測位シス

テムの利用が期待されている． 

 筆者らは衛星測位システムを用いた車両の走行位置

計測への適用可能性を検証しており，移動体を 5mm～

20mm の精度で測位する RTK 測位は，走行車両の位置

を正確に計測できることを示した１）．RTK 測位を用い

ることで，今まで取得することのできなかった正確で

詳細な走行挙動が検出され，運転操作特性を評価でき

る可能性がある． 

 本研究では，RTK 測位により計測した車両の位置情

報を用いて，個人の運転操作特性を評価することを目

標に，車線内の走行位置を把握する実験を行った． 

 

２．研究手法 

 

 RTK 測位は正確な位置と時刻情報が得られるため，

走行位置，速度，加速度の 3 要素を用いて評価が行え

ると考えられる．本稿では，走行位置を用いた評価方

法について検討した．走行位置による評価方法は，直

進路線の車線内における走行軌跡を取得し，車線中心

からの乖離の大きさより評価を行う． 

 走行位置を計測している既往研究では，舗装のメン

テナンス２）や事故が多発している路線の安全対策３）

に利用されている．そのため，対象路線を走行するす

べての車両を計測対象としていることから個人の走行

位置についての検討には至っていない．また，ビデオ

カメラで撮影された映像より位置を特定していること

から，RTK 測位で計測することで高精度に車線内の車

両の位置が取得できると想定される． 

 

３．走行位置の実態把握 

 

（１）走行位置の検出方法 

a）計測条件 

 個人の走行位置の実態を把握するため，あらかじめ

設定した直進路線を複数回走行し，車線内の走行位置

より運転操作の実態を検証した．検証に際し，被験者

には検証の主目的は伝えず，一般道を走行しているも

のとして走行するよう指示をした．また，設定コース

の開始と終了地点で曲がり角を設定することで，通常

の運転と同様に車線内の走行位置を被験者が決定でき

るよう配慮した． 
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b）計測方法 

 走行位置の計測方法には，RTK 測位を用いて走行位

置を特定した．検証に使用した受信機はトプコン社製

LEGACY-E+であり，データの出力間隔は20Hzである． 

 走行コースは日本大学理工学部交通総合試験路上に

延長 300m，幅員 3m のコースを設定した．検証人数は

3 名であり，1 人につき 40 回走行を行った．計測状況

を図－１に示す． 

（２）検出結果 

 走行車線の中央を，進行方向に対して横方向の値が

0 となるように RTK 測定値を座標変換し，車線中心か

らの乖離を 1mm ピッチで算出した．算出した乖離を

ヒストグラムで表した走行軌跡分布図とその統計量を

図－２，表－１に示す． 

a）分布の形状 

 RTK 測位を用いることにより，mm オーダで走行位

置が特定された．そのため，詳細な走行軌跡の分布形

を取得できることが確認された．分布の形状は 3 名の

被験者とも，分布の形状から正規分布に近い形状を示

した．分布の左右の裾の広がり具合を示す指標の歪度

は表－１より，左右対称を示す 0 に近い値を 3 名の被

験者から得られた．さらに，分布の山のとがり具合を

示す指標である尖度では，正規分布を示す 0 に近い値

が同様に 3 名から得られたことから，個人の車線内の

走行位置は，複数回走行することで正規分布に近い分

布形状を示すことが確認された． 

b）走行位置の検討 

 3 名の被験者の内，被験者 A と B については車線中

心より左寄りを走行していることが走行軌跡分布図よ

り確認される．走行位置は分布の中央値の値より，被

験者 A は 0.121m，被験者 B は 0.140ｍ中心より左側の

位置を走行した．一方，被験者 C の中央値は 0.008m

であり，ほぼ車線中心を走行した．走行位置のばらつ

きを示す標準偏差の値は，走行中心の位置に関わらず

0.1m 付近の値を示した． 

 走行軌跡分布図の中央値が 3 名の被験者で異なった

ことから，走行位置の違いを示す指標となる可能性が

ある． 

 

４．まとめ 

 

 本研究では，RTK 測位を用いて車線内の走行位置を

計測し，運転操作の実態について検討した．その結果，

車両の走行位置の分布は，正規分布に近い分布形状を

示した．また，運転者別の分布の形状の中央値が異な

ったことから，運転操作特性を評価する指標となる可

能性が示された． 

 今後は複数の被験者での検証と，運転操作を評価す

る最適な方法について検討を行っていく予定である． 
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図－２ 走行軌跡分布図（上から被験者 A，B，C） 

表－１ 走行軌跡分布図の統計量 
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被験者 A B C

サンプル数 14013 15344 14602

中央値 -0.121m -0.140m 0.008m

最頻値 -0.105m -0.164m -0.017m

標準偏差 0.100m 0.085m 0.093m

歪度 -0.128 -0.050 0.433

尖度 0.315 0.119 0.765
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