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研究要旨 

測位や歩行動作の計測技術は、
非常に重要な役割を担っている。本プロジェクトで開発した履歴記録システムでは、
ム（GNSS）
のうち GNSS
本分担研究
た。その結果、
果が得られ
 
Ａ．研究目的

総括研究報告書でも述べた歩行の評価指標
のうち、正確性と能率性を定量化していくため
に、本プロジェクトでは、
（Global Navigation Satellite System(s)
GNSS）と歩行者デッドレコニング（

Dead Reckoning
行動作の計測
歩行の計測の実現し、歩行の評価指標を精緻化
していくことを目的の１つとしている。
ち GNSS においては、精度向上のために
の全地球測位システム（
System, 以下
用する準天頂衛星システム（
Satellite System
ている。本分担研究は、
を分析し、これに基づく歩行評価の可能性
ることを目的とする
 
Ｂ．研究方法

QZSS 対応
数通り設定して

価した。 
 

装置： 
以下に示す
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(2) データ記録用

Google Nexus 5

図 2：

 
計測場所：
独立行政法人産業技術総合研究所つくば中央セ
ンター敷地内の屋外
建築物がない場所であった。
標を示す。
 
表 1 計測地点の座標

  
No.1 地点 
No.2 地点 
No.3 地点 
No.4 地点 
No.5 地点 
No.6 地点 
No.7 地点 
No.8 地点 
No.9 地点 
 

データ記録用 Android
Google Nexus 5（図２）

：Android タブレット
測位可能確認画面

： 
独立行政法人産業技術総合研究所つくば中央セ
ンター敷地内の屋外 9

ない場所であった。
標を示す。 

計測地点の座標

緯度（北緯°）

 36.061511
 36.060568
 36.061338
 36.061741
 36.061187
 36.060401
 36.062085
 36.06332
 36.062259

Android タブレット
図２） 

タブレットにおける
測位可能確認画面の例

独立行政法人産業技術総合研究所つくば中央セ
9 カ所（図 3

ない場所であった。表 1

計測地点の座標 
（北緯°） 経度

36.061511 140.134424
36.060568 140.133899
36.061338 140.134127
36.061741 140.133509
36.061187 140.132274
36.060401 140.131831
36.062085 140.134209
36.06332 140.13497

36.062259 140.134499

タブレット： 

 
における 
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独立行政法人産業技術総合研究所つくば中央セ
3）。周囲に高層
1 に 9 カ所の座

経度（東経°）
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140.134499 
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計測日時：
2014
帯は、
また補強信号

図 3：計測地点の上空からの写真
※写真は

計測条件： 
以下の 6 通りとした。
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(2) GPS+SBAS
(3) GPS+QZSS
(4) GPS+QZSS+SBAS
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) GPS+QZSS (L1

1 SBAS: Satellite Based Augmentation 
System 。ここでは、
（ Multi-functional Transport Satellite
以下 MTSAT
号”および
※4”及び“

2 ここでは
Satellite, 
びき”）が発する
完”のみ。

3 ここでは、
強 信 号
Augmentation with Integrity Function
を用いた“

4 “補完”とは、
位可能領域を拡大する

5 “補強”とは、
位精度を向上

計測日時： 
2014 年 2 月 6
帯は、QZS が仰角
また補強信号

計測地点の上空からの写真
※写真は Google Map

通りとした。 
 

(2) GPS+SBAS※1 
(3) GPS+QZSS※2 
(4) GPS+QZSS+SBAS 
(5) GPS+QZSS (L1-SAIF)

) GPS+QZSS (L1-SAIF)

Satellite Based Augmentation 
。ここでは、

functional Transport Satellite
MTSAT。衛星の

および“ひまわり
“補強※5”。

ここでは、準天頂衛星
 以下 QZS

が発する GPS
のみ。 

ここでは、補完に加えて、
強 信 号 L1-SAIF （
Augmentation with Integrity Function

“補強”。 
“補完”とは、GPS
位可能領域を拡大する
“補強”とは、GPS

向上すること

6 日の 7:53
が仰角 60°以上の高い位置にあり、

また補強信号 L1-SAIF の発進時間帯であった。

計測地点の上空からの写真
Google Map より引用

SAIF)※3 
SAIF) +SBAS 

Satellite Based Augmentation 
。ここでは、運輸多目的衛星

functional Transport Satellite
衛星の名称は“

“ひまわり 7 号”）による
。 

準天頂衛星（ Quasi
QZS。衛星の名称は“みち
GPS 互換信号を用いた

に加えて、QZS
（ L1 Submeter

Augmentation with Integrity Function
 

GPS 互換信号を
位可能領域を拡大することを言う

GPS 誤差情報を
することを言う。 

7:53 から 10:21
°以上の高い位置にあり、
の発進時間帯であった。

計測地点の上空からの写真 
より引用 
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QZS が発する補
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10:21。この時間
°以上の高い位置にあり、
の発進時間帯であった。
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functional Transport Satellite, 
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補
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）

測

測

この時間
°以上の高い位置にあり、
の発進時間帯であった。 



 

また、この時間帯に今回の計測場所では、
衛星をおおむね
機必要）受信可能であった。
 
計測手順：
以下の手順の通りであった。
(1) No.1 地点に移動する。
(2) QZNAV

GPS+SBAS
GPS+QZSS+SBAS

   GPS+QZSS(L1
GPS+QZSS(L1

(3) 設定後、
で、30

(4) 30 秒間の測位
したら測位データ（
が保存される。

(5) 上記 2.
GPS+SBAS, GPS+QZSS , 
GPS+QZSS+SBAS, 

   GPS+QZSS(L1
GPS+QZSS(L1

(6) 次の地点（
(7) 上記(2)
 
Ｃ．研究結果
各 6 条件の測位結果と、実際の座標との差を

求め、測位誤差を算出した（図

得られた結果は、以下の
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測
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また、この時間帯に今回の計測場所では、
衛星をおおむね 6-8 機（測位のためには最低
機必要）受信可能であった。

： 
以下の手順の通りであった。

地点に移動する。
QZNAV のモード設定を行う。（
GPS+SBAS→GPS+QZSS
GPS+QZSS+SBAS

GPS+QZSS(L1-SAIF) 
GPS+QZSS(L1-SAIF) +SBAS
設定後、QZNAV 本体がリセットされるの

30 秒以上待つ。
秒間の測位(ログ記録

したら測位データ（
が保存される。 

2.から 4.までを
GPS+SBAS, GPS+QZSS , 
GPS+QZSS+SBAS, 

GPS+QZSS(L1-SAIF) , 
GPS+QZSS(L1-SAIF)+SBAS 
次の地点（No.2）へ移動。

)か(6)までを

結果 
条件の測位結果と、実際の座標との差を

求め、測位誤差を算出した（図

図 4：測位誤差
得られた結果は、以下の
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また、この時間帯に今回の計測場所では、
機（測位のためには最低

機必要）受信可能であった。 

以下の手順の通りであった。 
地点に移動する。 

のモード設定を行う。（
GPS+QZSS→

GPS+QZSS+SBAS→ 
SAIF) →
SAIF) +SBAS
本体がリセットされるの

秒以上待つ。 
ログ記録)開始。測位が終了

したら測位データ（NMEA フォーマット）

までを 6 モード（
GPS+SBAS, GPS+QZSS , 
GPS+QZSS+SBAS,  

SAIF) , 
SAIF)+SBAS 
）へ移動。 

までを No.9 地点まで行う。

条件の測位結果と、実際の座標との差を
求め、測位誤差を算出した（図 4

：測位誤差 
得られた結果は、以下の 3 つのことを示して

計測条件

また、この時間帯に今回の計測場所では、GPS
機（測位のためには最低

のモード設定を行う。（GPS→

SAIF) +SBAS の順で行う。）
本体がリセットされるの

開始。測位が終了
フォーマット）

モード（GPS, 

SAIF)+SBAS ）行う。
 

地点まで行う。

条件の測位結果と、実際の座標との差を
4）。 

 
つのことを示して

計測条件
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GPS
機（測位のためには最低 4

の順で行う。） 
本体がリセットされるの

開始。測位が終了
フォーマット）

）行う。 

地点まで行う。 

条件の測位結果と、実際の座標との差を

 

つのことを示して

いる。
(1) 

(2) 

(3) 

 
Ｄ．考察

C.
の効果が
び補完がない場合は誤差約
ある場合は約
GPS
く歩行評価が可能となる
なお、今回の計測場所は、周囲に

がない場所であり、補強や補完がなくても測位
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