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１．はじめに 

自律走行車の研究は盛んに行われており、多

くの自律走行車が開発されている。        

しかし、既存の自律走行車は高機能だが高価

であり、小型化すれば搭載できる機能に制限が

多くなる。 

そこで、GPS から位置情報及び時刻情報を用い

て自律走行において重要な部分である「航法」を

支援するシステムを構築することで、小型自律走行

車の有効活用が期待できる。本研究では指向性ア

ンテナを使用した自律走行車への航法支援システ

ムについて検討した。 
 

2.自律走行車の航法支援システム 

 システム概要を図 1に示す。 

自律走行支援システムに必要な技術要件とし

て、①ノードから自律走行車への情報提供、②

GPS から位置情報の受信、③自律走行車が得た

データの処理、④モニタリング用システム、⑤

各システム間の通信、の 5つが考えられる 。 

 本研究では各システム間の通信媒体を

2.4GHz 帯無線 LAN に定めた。2.4GHz 帯無線 LAN

を採用した点として①アンテナ選択の自由度の

高さ②使用に当たり免許を所持する必要がない、

の２点からである。 

 

3.指向性アンテナを使用した自律走行車への支

援システム 

3.1 システムの概要 

自律走行車-モニタリングシステム間の通信を

行う際のアンテナの指向性に着目した。指向性

が広いアンテナを使用した場合に比べ直線的な

指向性を持つアンテナを使用すれば同じ消費電

力で通信をより長い距離で行う事ができるが通

信可能範囲が狭くなる。そこで、通信可能範囲

から自律走行車が離れることを防ぐためにアン

テナ自体を自律走行車の動きに合わせ常に通信

可能範囲に入れるシステムが必要となる、その

制御方法を検討した。 

フローチャートを図 2に示す。 

3.2 検討 

 システムの検討を行なうためにサレジオ工業

高等専門学校の校庭外周にて GARMIN GPSⅡPLUS

を使用し、緯度-経度-時刻等のデータを得た。

得たデータを基準点と比較し緯度、経度を算出

し三角関数で角度を算出した。それによりアン

テナを動かすために必要な角度が得ることがで

きた。 

 4.結果 

  今回、自律走行車の動きに合わせてアンテナ

を移動させるために必要な角度を求めた。実際

に機械化はしていないが機械化した際のどのよ

うな手順で処理するかを図式化できた。 
 
 

図 1.システム概要 
 

 
 

図 2.支援システムのフローチャート 
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