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1. 研究の背景・目的 

3Dデジタルデータの作成は，UAV やレーザースキャ

ナー（LS）の利用が 一般的である．起工測量で現況デー

タを取得するためのコストは一般的な現場の場合 約

100 万円を超える場合が多く，施工規模によっては全工

事費の 数％近くになるため，安価な方法で 3D モデリ

ングを作成することが望まれている．現在，ICT活用工

事では，これら3次元データの納品が必須となっている．

グーグルマップのストリートビューのような 3D モデル

は，ある地点の景観を確認することはできるが，写って

いる人や車は動かないスタティックなモデルである． 公

共工事の電子納品データもスタティックモデルで納品さ

れており，納品されたデータはそれほど活用されていな

いのが現状のようである． 

そこで本研究は，UAV や LS と比較して 半分以下の

コストで 3D デジタルデータを作成し，人，車，信号の

色などのオブジェクトにアニメーションを付けることで，

電子納品データがより活用できるようになることを目的

とする．本研究は，学校付近の道路をGNSSシステムで

簡易的に計画して，これらのデータに信号機と自動車を

アニメーションとして加え，アニメーションが納品デー

タとして活用できそうかを検討する． 

 

2. 概要 

2.1 座標の計測 

 開発した GNSS システムはバッテリーを含めた総重

量が 1.1kg 程度と軽量なので，従来システム6㎏と比べ

ると一人で容易に計測を行うことができ，DID地区でも

許可なく計測できる．2周波GNSS(図 1)はL1 とL2の

2 つの電波を同時に受信して測位をおこなうため，1 周

波よりマルチパス等の外部ノイズに対して測定が安定し

ている．FIX時の精度は2㎝程度で， GNSSシステムの

計測開始ボタンを押すと1秒間隔で緯度，経度，標高お

よび測位ステータスを記録する．(図 2)次に，計測データ

を公共座標に変換する．  

2.2 モデルの作成 

2.2.1 使用した 3DCGソフト 

アニメーションと公共座標系を組み合わせモデリン

グできるソフトウェアを探した結果，”Blender(Blender 

Foundation) “と呼ばれる 3DCG ソフトウェアを採用す

る．Blenderを選んだ理由として，モデリング，アニメー

ションの合成を行うことができるフリーソフトであるこ

と，そしてアニメーションでよく利用される FBX ファ

イルに対応していることである．FBXファイルにより利

用するアプリケーションの幅が広がることが期待できる． 

     
図 1 2周波計測機器     図 2 液晶にデータを表示 

2.2.2モデルの外形とオブジェクトの作成 

道路モデルの作成は blender Python にスクリプトを

組んで作成する．図 3に示すエディター上で，計測した

公共座標 csv ファイルからデータを抽出してモデリング

できるようにスクリプトを組む． 

 
図 3 blender python で組んだスクリプト 

次に，作成した道路モデルにアニメーションを合成す

る．今回は，道路で一般的に存在する信号機と自動車を

作成しアニメーションを作成する．以下，信号機アニメ

ーションの作成手順を示す． 

①円柱モデルを追加して縦に伸ばし，信号柱を作成する 

②立方体モデルを追加して適当な大きさにし，色(青，黄，

赤)を付け，車両用信号を作成する 

③2つを結合して完成(図 5) 
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次に，道路モデルを走行させる自動車を作成する(図 6)．

学校付近を計測した公共座標に，アニメーションモデル

である信号機および自動車を追加する． 

2.2.4アニメーションの追加 

図 4の白ラインはGNSSで計測したデータで，このデ

ータを走行経路として自動車をアニメーションとして走

行させる．自動車を，時間の経過とともに任意の場所に移

動させ，その移動を連結して自動車自走アニメーションを

作成する．カメラ目線は，自動車にカメラを設置すれば，

運転手目線として記録することも可能である(図 8)．信

号機のアニメーションの追加は，決めた時間ごとに点灯

する色を変更させ，それらを組み合わせてアニメーショ

ン化する．信号の各点灯時間は，実際(関越自動車道の側

道の交差点)の点灯時間と同じにした (表 2)．図 8 の運

転手の向いている方向を進行方向，交差する方向を交差

側とする． 

 

3. 結果 

 GNSSシステムによる簡易計測は6日間で歩行距離

8,512m，7,345点を取得した．今回の実験対象はDID

地区であったため，UAVの計測は難しい．計測が可能

なLSで計測したと仮定すると，交差点に設置して四方

を計測しながら進めるのが最も生産性が高いため，交差

点の数 33箇所にLSを設置して計測すると考えられ

る．交差点 1箇所当たりの計測時間は約30分であるた

め総計測時間は約16.5時間と予測される(表 3)．しか

し，GNSSシステムはLSのように非接触計測ではない

ため，車道内の計測は難しい．今後，カメラを取り付け

車線内は写真測量によるモデリングが必要である 

 実際の道路データにアニメーションを合成した結果，

アニメーションによる動きは単純に目視で確認すること

ができるため，施工プロセスを時系列でアニメーション

化すれば，納品データとして活用できる価値がありそう

である． 

 

4. 考察 

 今回アニメーションの動きはマニュアル設定でおこ

なったが，最終的には対象物の動きをプログラムしてよ

り現実的な動きに近づける必要がある． 
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青時間(sec) 黄色時間(sec) 全赤時間(sec)

進行方向 31 3 3

交差側 42 3 3

計測距離(m) 計測時間(h) 解析時間(h)

2周波GNSS 8.5 3

LS 16.5 4.125
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