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【目的】視覚障害者の単独歩行では、信号機の位置を把握することが難しい。そのため、視

覚障害者の安全な単独歩行を実現するために，視覚障害者と信号機の位置関係を計測し、信

号機までの歩行を誘導するシステムが必要といえる。一般的に、歩行者の位置情報は GPS

情報によって計測できるが、歩行誘導ではこれらの位置情報だけでなく歩行者の進行方向

を把握する必要がある。センサ数削減を考えると、GPS 情報のみから歩行者の進行方向を

推定できることが望ましい。そこで、本研究では、GPS 情報から歩行者の進行方向を推定す

る手法を提案し、提案手法が進行方向を推定可能か評価することを目的とした。 

【方法】提案手法は、GPS 情報とカルマンフィルタによって得られる直近 2 点の位置情報

から成る直線の方向を進行方向として算出する。提案手法の評価実験では、曲がり角の歩行

を想定した歩行路において提案手法が歩行者の進行歩行を推定可能かを調べた。GPS 受信

器を身に着けた被験者に 112 [deg]の曲がり角を含む 30m の歩行路を自由な歩行速度（平均

歩行速度：約 5 [km/h]）で歩かせた。歩行中の GPS データを 1 [Hz]のサンプリング周波数で

取得し、これらのデータから歩行者の進行方向を推定した。また、本実験では GPS 情報と

カルマンフィルタから算出した位置情報の精度についても評価した。 

【結果】提案手法から推定された曲がり角を歩行する際の進行方向は 153 [deg]であった。

この角度は歩行路に設定した曲がり角の角度（112 [deg]）とは大きく異なっているが、提案

手法が左折や右折といった大まかの進行方向の変化を推定できることを示している。また、

GPS 情報とカルマンフィルタから算出した位置情報の誤差は 14.7 [m]となっており、進行方

向の推定に必要な位置情報に大きな誤差があることを示した。これらの結果から、今後はカ

ルマンフィルタのパラメータ調整などによって進行方向の推定に関わる位置情報の誤差を

軽減し、提案手法における進行方向の推定精度を向上させる必要があると考える。 



【結論】本研究では、視覚障害者に信号機までの歩行を誘導するシステムの実現に向けて、

GPS 情報から歩行者の進行方向を推定する手法を提案し、その推定精度を評価した。評価

実験の結果、提案手法は左折や右折といった大まかな進行方向の変化を推定できるものの、

約 40 [deg]の誤差があった。今後は、位置情報の誤差低減を含め、障害物の回避をはじめと

した様々な進行方向の変化にも適用可能な進行方向推定の確立を目指す。 

 


