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表 II.5.-1 主に画面表示に関する要望 

 
 

表 II.5.-2 主に操作性に関する要望 
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表 II.5.-3 実証ルートにおける各センサのカバ

ー率（距離） 

 
表 II.5.-4 実証ルートにおける各センサのカバ

ー率（時間） 

 
 
GPS：屋外のみをカバーしているが、その屋外

でもマルチパス等の影響により測位結果のブレ

が非常に大きい場所があった。 
 
PlaceEngine：Wi-Fi の利用により屋内外での測

位が実現されている。ただし、屋内は本プロジ

ェクト関係者が重点的に登録したデータが多い

ために精度が高く、屋外は、Wi-Fi 基地局が少

ないためか、基地局がありそうな他の場所に引

っ張られてしまうことが頻繁に起こっている。 
 
RFID：図 II.5.-12 に示した場所においては、比

較的安定して測位ができていた。ただし、この

ような環境を広域で実現するには、その社会実

装性を高める必要がある。 
 
PDR：本実証では実用的な精度で軌跡を推定す

ることができている。ただし、本実証ルートは

地磁気が乱されている場所が比較的少なかった

ため、ジャイロのドリフトが問題にならなかっ

たと考えることもできる。 
 
シーン画像認識：実装ルート上の画像 DB のみ

を用いたため、高精度な測位を実現できている。

ただし、自由なルートを歩く場合の精度につい

て引き続き検討する必要がある。 
 
ランドマーク画像認識：画像登録のためのパラ

メータ数が多いため、今回の誤差評価のデータ

取得までに画像 DB を十分に整備できなかった

こともあり、カバー率が低くなった。画像 DB
の整備コストについて引き続き検討する必要が

ある。 
 
Ｅ．結論 
画像 DB 整備に関しては、画像 DB サーバを

運用しに画像認識に必要な属性を付加した約

5500 枚の画像を収集した。画像登録支援ツール

では、シーン・ランドマーク画像双方の登録、

また、登録ユーザ層拡大のために、画像属性の

簡易登録と詳細登録を行えるようにした。抽出

された画像特徴の可視化も行った。また、各研

究分担者やその関係者が試用してそのフィード

バックに基づいてユーザビリティを高めた。 
視覚障害者歩行支援システムの測位誤差評価

に関しては、各センサの屋内外での特性の比較

を地図上の軌跡、さらには統計的に明確にする

ことができた。また、センサ統合により各セン

サ単体よりも優れた測位結果が得られ、屋内外

合計約１ｋｍの実証ルートにおいて、平均 6.7m
（標準偏差 5.5）の誤差での測位ができることが

わかった。 
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図 II.5.-13 各センサの測位結果一覧（赤：計測値、緑：参照値） 

 
表 II.5.-5 各センサの測位誤差 

 


