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GPS自律走行車におけるみちびき利用時の影響に関する研究 
A Study on Influences Upon GPS Accuracy when Using “MICHIBIKI” 
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１．緒 言 

近年、Google のドライバーレス・カーを代表に自
律移動システムの研究が盛んに行われている[1]。 
本研究室では 6年前から、GPSで測位し、マイコ

ンでサーボモータや駆動モータを制御して目標座

標に到達する GPS ロボットカーを開発してきた。今
年度は、レギュレーションが変更された GPS ロボッ
トカーコンテストに参加するためプログラムやアル

ゴリズムなど内部的な改良を行った。また、「みちび

き」の利用時と非利用時における GPS ロボットカー
の軌跡を比較して、その効果を検証した。 
２．準天頂衛星「みちびき」の概論 

準天頂衛星システムは、「準天頂軌道」と言う日

本のほぼ天頂（真上）を通る軌道を持つ人工衛星

を用いたシステムで、国内の山間部や都心部の高

層ビル街などでも、測位できる場所や時間を広げ

ることができ、現在は信号に含まれる情報の精度

の検証実験を行っている［2］。 
３．結 果 

3.1アルゴリズムの改善 
今年度の「GPS ロボットカーコンテスト」のレギュ

レーションが、指定された 2 点を回るというものから、
指定された 2点間を 8の字で走行するというものに
変更された。そこで 2つの waypointの外周に GPS
ロボットカーの通るべき点を 4 つ指定することで 2
つの waypoint を周回する方法を考えた。(1)(2)(3)
式にその 4 点を導くアルゴリズムを示す。まず、
「GPSロボットカーコンテスト」で与えられた 2点をの
ように A・B と置き 1ｍ当たりの緯度及び経度を 
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＝x と置く。今回は 3mおきに point を設定

した。A 点の緯度をA,、経度をA,,とし、B 点の緯度

をB,、経度をB,,とし、以下の計算を行う。(B, − A,)=a
と置き(A,, − B,,)=b と置くとその距離 c  は、 

 c  = a2 + b2…………………………………(1) 
AB間の単位ベクトルをy  とし、その直交ベクトル

をz と置く。 
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D=B+3xy   E=D+3xz   F=D-3xz  
G=A-3xy    H=G+3xz  I= G-3xz   
と求めることができ、このうち GPS ロボットカーが

通るべき点は「E・F・H・I」の４点となる。 
このアルゴリズムを元に2つのwaypointからGPS

ロボットカーの通るべき 4点の緯度経度を計算する

プログラムを作成した。次に、プログラムにより算出

された座標と実際に測位した結果を比較した。そ

の後サレジオ高専のグラウンドにて GPS ロボットカ
ーの 8の字走行の試験を行った。GPSロボットカー
の軌跡を確認したところ、今年度の「GPS ロボットカ
ーコンテスト」の競技内容である 8 の字走行がなさ
れていることを確認した。 
3.2「みちびき」の効果検証 
まず、試験走行時におけるwaypointの測位精度

を高める必要がある。そのために、校内の既知の

座標を基準局とし DGPS[3]によって座標を求めた。
従来の Googlemap で求めた座標と基準局との誤
差は緯度 0.46ｍ、経度 8.79ｍであったが、DGPS
測位により誤差が緯度 0.39ｍ、経度 0.81ｍとなり、
緯度で 0.07ｍ、経度で 7.88ｍの改善が確認された。
また、「みちびき」利用時と非利用時における GPS
ロボットカーのwaypoint判定の精度を比較した。測
位中の測位可能時間は「みちびき」無しの場合

95.47%、「みちびき」有りの場合 98.77%となり「みち
びき」を使用することで 3.4%の改善を確認できた。 
さらに、「みちびき」の補強効果により 2drms[4]が

10mから 3.8mにまで改善されることが確認された。 
４．結 論 

本研究では「GPS ロボットカーコンテスト」の競技
内容に合った走行アルゴリズムの改善を行った。ま

た、waypointの精度の改善とGPSロボットカーの判
定精度の評価を行った。さらに、GPS ロボットカー
に搭載されたGPS受信機の｢みちびき｣利用時と非
利用時の測位データを比較することで「みちびき」

の補完効果と補強効果を確認することができた。 
今後は、「みちびき」利用時と非利用時の GPS ロ

ボットカーにおける走行軌跡から、走行中のみち

びきの効果について検証する予定である。 
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