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１．はじめに 

慣性写真測量とはデジタルカメラに慣性計測装置

（IMU: Inertial Measurement Unit）を取り付けるこ

とにより、撮影時のカメラの位置と傾きが基準点不要

で計算出来る写真測量である。著者らは慣性計測装置

（IMU: Inertial Measurement Unit）を用いた慣性カ

メラを開発した。この慣性カメラの測定精度は用いた

IMU の精度に大きく影響される。本研究は著者らが所有

している IMU の特性を実験的に検討したものである。 

 

２．慣性計測装置の仕様 

センサー部に使用している角速度計は米国 Kearfott

社製の T－16B型のモノリシックリングレーザージャイ

ロであり、加速度計は米国 AlliedSignal 社製の QA－

1200 型の高精度加速度計である。図 1 に慣性計測装置

（IMU: Inertial Measurement Unit）、表 1にセンサー

部の性能を示す。 
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３．実験 

操作方法の違い

るために下記の

 

 

 

に 50 個取得した。 

（1） 測定中の揺れの影響 

（2） ヨーイングの影響 

（3） ＺＵＰＴ・ＣＵＰＴ処理の影響 

 

3-1 測定中の揺れの影響 

 測定中の揺れの影響を検討するため、10ｍ、15ｍ、

20ｍ、25ｍの距離を IMU を背負子に乗せて測定した場

合と台車に乗せて測定した場合を比較した。結果を表 2、

表 3に示す。これによると台車では誤差は 20 ㎝以内に

収まっているが、背負子では 4 ㎝～80 ㎝とバラつきが

ある。このことから測定にあたってはできるだけ揺れ

が少ないように行うのが良いことが分かる。 

 

表 2 台車での測定結果  

 

 

 

 

 

 

 

 

表 3 背負子での測定結果  
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図 1 慣性計測装置 

U: Inertial Measurement Unit） 
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、及び誤差の補正方法について検討す

実験を行った。なお、データは 1秒間 
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3-2 ヨーイングの影響 

IMU のκ角の回転（ヨーイング）の影響を検討した。 

実験は 10m の直線上を IMU を載せた背負子を背負い、

折り返し地点に来たら回転して，スタート地点に戻り

測定精度を調べた。κ回転角は 0°、±90°、±180°、

±270°、±360°、±720°、±1080°である。その結

果を図 2 に示す。これによると、回転することで誤差

を生じさせていることが分かる。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3-3 ＺＵＰＴ・ＣＵＰＴ処理の影響を求める実験 

移動しない状態（静止時）の IMU の出力値をもとに

誤差の補正方法として、ZUPT 処理（止まっている時は

速度 0m/s）の間隔が測定精度に与える影響と、CUPT 処

理（閉合誤差の処理）の影響を検討した。実験は振動

の少ない地下室で 10分間 IMUを移動させない状態でデ

ータを取得した。解析はＺＵＰＴ処理間隔を 60 秒、120

秒、300 秒、600 秒で行った結果を図 3～図 6に示す（実

線）。なおこれらの図の中に 10 分後に CUPT 処理を行っ

たものを点線で示す。図 7 に図 3～図 6 の 10 分後にお

ける誤差をまとめたZUPT処理間隔と誤差の関係を示す。

これによるとＺＵＰＴ間隔が短いと精度が良いことが

わかる。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 4 ＺＵＰＴ・ＣＵＰＴ処理 120秒間隔 
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 図 5 ＺＵＰＴ・ＣＵＰＴ処理 300 秒間隔

 

 

 

 

 

 

 

図 2 ヨーイングによる誤差

 図 6 ＺＵＰＴ・ＣＵＰＴ処理 600 秒間隔
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 図 7 ＺＵＰＴ処理適正曲線

 

４．結果 

（1）なるべく揺れないように測定することが重要で

ある。 

（2）なるべくヨーイングの少ない測定方法をするこ

とが必要である。 

（3）短い測定時間間隔でＺＵＰＴ処理、ＣＵＰT 処

理を行うことは精度向上有効であることがわか

る。 図 3 ＺＵＰＴ・ＣＵＰＴ処理 60秒間隔 
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