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1．はじめに 

 現在，視覚障がい者が使用する白杖または盲導

犬には，目的地までの案内が不可能という問題が

存在する．これを解決するため，筆者らは点字ブ

ロックに埋め込んだ UHF 帯 RFID と準天頂衛星

「みちびき」を組み合わせた高精度な位置測位を

利用し，視覚障がい者を安全に目的地へ誘導する

システムを開発した．全体の概要は文献[1]を参照

して頂くこととし，本稿では「みちびき」と RFID

の測位を組み合わせる位置推定手法を提案する． 

2．みちびきと RFID を用いた位置測位 

 準天頂衛星みちびきは，日本の天頂付近に軌道

を持つ人工衛星であり，GPS 衛星の測位誤差を

1m から数 cm 単位まで補正可能である[2]． 

白杖や盲導犬は半径 1m 以内の障害物を発見で

きるため，視覚障がい者の誘導には誤差 1m 程度

の精度の位置測位が必要といえる．そこで，上記

の精度がみちびきで得られるか，測位実験を行っ

た．なお，みちびきのデータを受信する受信モジ

ュールは N E C 製の「Q Z 1」を使用した． 

みちびきの電波が遮断される高層ビル近傍や

高架下などの位置測位には，RFID を用いる．準

備として，京王線北野駅南口の点字ブロックに

1 5 4 個の R F I D タグを事前に敷設した． 

3．測定実験 

3.1 「みちびき」の精度検証 

 みちびきの測位精度を検証するため，1 周 400m

の東京高専運動場を 5 周し，歩いた軌跡を Google 

Map 上に描画した．図 1 は GPS 衛星のみで測位

を行った結果であり，図 2 はみちびきから送出

される強化信号を利用して測位を行った結果で

ある．この結果より，みちびきを利用した場合，

誤差 1～2m 程度の測位精度を得られることが確

認できた． 

図 1 運動場での精度検証(GPS 衛星のみ) 

図 2 運動場での精度検証(L1-SAIF 信号使用) 

3.2 RFID の測定 

 開発したシステムで実際に RFID を読み取る

ことができるか検証するため，RFID の測定実験

を行った．その結果，高さ 80cm の位置にリーダ

を持って歩いた場合でも RFID を正確に読み取

れることが確認できた[3]． 

3.3 みちびきと RFID の同時測定 

 位置推定手法の検証のため，京王線北野駅南

口周辺の 1 周約 350m の周回コースを 3 周し，み

ちびきを利用した位置測位を行った．同時に，点

字ブロックに埋め込まれた RFID の読み取り測

定も行った．図 3 に測定結果と読み取った RFID

の位置を示す． 
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図 3 北野駅南口での測定(星印：RFID の位置) 

 北野駅での測定結果より，みちびきの位置測

位は，歩道橋の下など，衛星の電波が完全に遮

断される場所では，歩いた位置も移動量も大き

くずれ，高い建物の近くなど電波が一部遮断さ

れる場所では，歩いた位置はずれる一方，移動

量は比較的正確であることが分かった． 

4．RFID を用いた位置情報の補正手法の提案 

 みちびきの事前計測結果より，高い建物が存

在しマルチパスの影響を受けやすい場所では，

ある方向にオフセットを加えたような誤差が生

じることが分かった．これを補正するため，RFID

を読み取れる環境の場合，最後に読み取った

RFID の位置情報𝑃⃗ 𝑅𝐹𝐼𝐷と，その瞬間のみちびきの

位置情報𝑃⃗ 𝑄𝑍𝑆𝑆の差分𝑃⃗ 𝑅𝐹𝐼𝐷 − 𝑃⃗ 𝑄𝑍𝑆𝑆を補正信号𝐶 

とし，これをその後みちびきから得られた新た

な位置情報𝑃⃗ ′𝑄𝑍𝑆𝑆に加え，推定位置𝑃⃗ = 𝑃⃗ ′𝑄𝑍𝑆𝑆 +

𝐶 とした．求めた推定位置で移動軌跡を描画した

結果を図 4 に示す． 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 4 北野駅南口での位置推定(RFID+みちびき) 

 また，RFID タグを結んだ直線を基準とする推

定位置と，みちびきの測位結果それぞれの平均

誤差を図 5 に示す．平均誤差の値より，測位精度

の向上が確認できた．しかし，RFID から離れ，

みちびきからの信号の電波状況が良く正確な測

位が可能な道路沿いなどでは，RFID の補正を引

き継いだことによって，逆に誤差が大きくなる

課題があることも明らかとなった． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 5 測定結果の拡大図と誤差 

上記を踏まえ，補正信号𝐶 に係数 をかけ推定

位置𝑃⃗ = 𝑃⃗ ′𝑄𝑍𝑆𝑆 + 𝛼𝐶 と定め，徐々に の値を小

さくし，RFID の位置情報の重みを弱めることで

精度の向上を試みた．15 秒ごとに の値を 1，

0.8，0.5，0.2，0 とした結果を図 6 に示す． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 6 北野駅南口での位置推定(係数を変化) 

5．まとめ 

提案した手法は，測位環境の異なる場所でも誤

差 1～2m 程度の十分な精度が得られ，視覚障がい

者の誘導に問題なく利用可能であることを確認

できた． 
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