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Abstract: In Japan, where the population is aging in recent years, creating a society where everyone can move seamlessly is an 

important issue. To solve this problem, the Ministry of Land, Infrastructure, Transport and Tourism is promoting the spread of 

pedestrian movement support services, and it is said that barrier information is indispensable. In recent years, three-dimensional 

point cloud data has been attracting attention because it can extract barrier information efficiently and with high accuracy. In 

this study, we will use three-dimensional point cloud data to verify whether barrier extraction is possible with high accuracy 

when the target is a wheelchair. 

 

１．はじめに 

近年，我が国では高齢化率が増加傾向にあり，国土交

通省では，歩行者移動支援サービスの普及を目指してい

る．歩行者移動支援サービスとは，様々な利用者の多様

なニーズに応え，個々に対応した移動経路や施設情報を

提供し，シームレスな移動をサポートするサービスであ

る[1]．歩行者移動支援サービスには，位置特定技術・情報

端末・情報データの 3 要素が必要とされているが，この

情報データは不足しているといわれている． 

一方，近年の技術革新によりMobile Mapping System：

移動計測車両測量システム（以下，MMS）を用いると 1

秒間に100万点程度の高精度な3次元点群データ（以下，

点群データ）を取得することが可能である．国土交通省

では，「歩行空間ネットワークデータ等整備仕様案（2017

年 3 月版）」を公開し，情報データに含まれる歩行空間ネ

ットワークデータの整備を推進している．  

過去の研究では，歩行空間ネットワークデータに関す

る研究や点群データを用いた様々なバリア検出手法が提

案されてきた．  

そこで本研究では，車いす利用者を想定し，MMSから

取得した点群データを用いて縁石や路面情報が高精度に

把握することが可能であるか検証を行う．今後の研究で，

車いす利用者に対象を絞り，車いすのルート選択や走行

位置決定に点群データを活用していくことを想定してい

る． 

 

２．対象とする歩道 

 本研究では，MMS により点群データを取得するため，

オクルージョンが少ない場所を選定する．そのため，遮

蔽物が少なく，人通りが少ない箇所が前提となる． 

 Figure 1．は，対象とする歩道である．路面は透水性舗

装であり，セミフラット型の歩道である．路面の凹凸を

表現する際に，細かな凹凸として表現されることが予測

され，断面図を作成した際には縁石の歩道側と車道側の

高さに相違が生まれるごとが予測される． 

 

Figure 1．Point cloud date of the station rotary 

 

３．点群データの処理方法 

（１）フィルタリング 

 MMS によって取得した点群データを点群解析ソフト

である Cloud Compare にて，歩道路面部分の切り出しを

行う．MMS では点群データに加え，併設カメラによる

RGB値や反射強度値を取得することができるが，今回は

点群データが持つ位置情報を使って路面の凹凸を評価す

るため，点群データの切り出しとともに不要データの削 

除も行う． 

（２）グリッドデータ化 

 グリッドデータには奈良部らの手法[2]を用いる．奈良

部らはグリッド内に含まれる点群データのうち，Z 値の

最大値と最小値の差（レンジ）をグリッドの中央に与え

る手法を提案し，隣接するグリッドを比較することで，

歩行空間ネットワークデータの要求精度を満たしたバリ

ア情報を取得できることを示した．グリッドデータ化を
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行う際のグリッドサイズは，本研究で対象としている車

いすの前輪幅（2.5cm），後輪幅（3.5cm），また国土交通省

に規定されている車いすの車体幅（70cm）を用いる． 

（３）精度検証方法 

 点群データのグリッドデータ化後は，点群をArcGIS上

で色相差によって路面の凹凸の可視化を行う．ArcGIS上

での色相差は，国土交通省で定める「移動円滑化のため

に必要な道路構造に関する基準を定める省令」[3]に合わ

せて設定する．最小を 0.001m 以下とし，路面の細かい

凹凸を想定した 0.005m 以下，段差や舗装ブロックの浮

きを想定した 0.020m，縁石を想定した 0.150m以下，街

灯や外壁を想定した 1.000m 以下に設定した．路面に含

まれる凹凸の高さごとの割合を算出し，各グリッドサイ 

ズを比較する．また，対象地の縁石の断面図を 3つのグ

リッドサイズごとに作成し，実測値と解析値の比較を行

い，国土交通省で示している要求精度±1.0cm を満たす

精度であるか検証を行う． 

 

４．検証結果 

 本研究で設定した 0.025m，0.035m，0.700m のレンジ

ごとに色相で路面状況を表現した（Figure 2）．レンジが

大きいとグリッド内に存在する地物が大きく街灯や外壁

があり，レンジが小さいとグリッド内に大きな凹凸がな

く平坦である． 

 

Figure 2．Road surface conditions for each grid size 

 

0.025m グリッドでは平坦部とされる箇所において

も，0.035mグリッドでは，細かい凹凸として表現され

ている箇所が存在することがわかる．これは，グリッド

サイズが大きくなると一つのグリッドに含まれる点群数

が増え，外れ値や一部の凹凸の影響を受けてしまうため

であると考えられる．車いすの走行位置を考える上で，

細かな凹凸であっても快適性を考慮すると避けなければ

ならないため，0.025m グリッドの方が走行位置を判断

しやすくなると考えられる．0.700m グリッドについて

は，グリッド内の点群数が大幅に増えたことで，実際の

路面状況とは大きく異なる結果となった． 

断面図については，車道側の実測値が 13.2cm，歩道

側が 10.5cm であった．Figure 3．によると 0.025m グリ

ッドにおいては，縁石の車道側と歩道側の両方で実測値

と解析値の較差が±1.0cm 以内に収まった．しかし

0.035m グリッドにおいては，車道側では較差が±1.0cm

に収まったものの，歩道側では収まらなかった．0.035m

グリッドの断面図を見ると，縁石の歩道側の一部が欠け

ていることがわかる．これは，オクルージョンによっ

て，縁石の歩道側の一部の形状が乱れているため，精度

が低下したと考えられる． 

 

Figure 3．Cross section of curb 

 

５．おわりに 

 本研究では，バリア検出の際のグリッドサイズを車い

すのサイズに合わせて検証を行った．前輪幅である

0.025cmがバリアの表現，再現精度ともに適していること

がわかった．今後の課題として，歩道形状や周辺の地物

を変えた場合でも今回と同様な結果となるかの検証が必

要である．  
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