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慣性センサを用いた屋内歩行者位置検出 

• スマートフォン内蔵の慣性センサを用い、屋内での歩行者位置検出を実現する． 

• 歩数による移動距離推定とコーナリング 

検出を組み合わせ、マップマッチングに 

よる補正を適用することにより、歩行者 

の相対的な位置検出を行う． 

 

広域屋内測位
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直進時に生じた誤差を 
コーナリング検出時に 

マップマッチングで補正 

絶対位置情報 
（本研究室で開発中の超音波 
屋内測位システムなど） 

ノード

移動軌跡
スタート位置

マップマッチング処理

最大誤差：4.2m

３軸加速度・ジャイロセンサ 
（スマートフォンを模した治具に固定） 

屋内での実験結果 

センサ保持位置は 
手、胸ポケット、 
腰の３か所に対応 

慣性センサによる相対位置検出と 
絶対位置検出を組み合わせること 
によって、絶対位置検出のための 
機器設置コストを低減する． 

相対位置検出 
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