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(2) 標高の誤差 
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活用した変換と補正を行った場合，標高精度は σ=0.3m

となり，地図情報レベル 1000（標高点の σ=0.33m以内）
7)を満足すると考えられる． 

 

 

5. まとめ 
 

本稿では，被災地において標定点を用いずに，安全で

迅速な情報取得を可能とする UAV を用いた手法と精度

ついて考察を行った． 
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以内，標高点の σ=0.33m 以内）7)を満足しており，被災

地における，地形や土砂流出量及び堆積量等の迅速な概

略把握に用いることが可能と考える． 

ここまでの結果を踏まえ，より高精度な情報を取得す

るには，飛行の対地高度を考慮した複数コースでの撮影

や，標高差の少ない平坦地を標高補正の基準とする等の

工夫が加えることで取得可能と考えられる． 

また，後日に標定点の測量を行い，再計算を実施する

ことで正確な三次元点群を作成することも可能である． 

今後，更なる精度向上方法の検討を進め，安全で迅速

な被災地復旧に，貢献できれば幸いである． 
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