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任意地点への方向距離提示を用いた自己位置把握の補助 
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1. はじめに 

近年，AR（拡張現実）技術の発達により AR グラス

のようなハンズフリー機器の普及が進み，様々な分野

で活用されている．ナビゲーション分野もその１つで

あり，歩行者や自動車用のナビゲーションシステムに

おいて，現実空間に重ねてランドマークやルートの情

報を表示するものが増えている．一般に，人が移動を

行う際，空間的知識を用いて認知地図（脳内の地図）

を形成し，経路を決定する[1]．空間的知識はランドマ

ークの知識，ルートの知識，配置的知識の 3 種類に大

別される．従来のナビゲーションシステムでは，ラン

ドマークの知識とルートの知識を用いた情報の提示

を行うことで，人の移動を支援している．この場合，

認知される自己の位置と実際の位置との差異を生み

やすいという課題がある． 

本研究では，配置的知識に着目し，目的位置への方

向と距離の提示が位置把握に与える影響を検証する． 

2. 配置的知識とその提示方法 

配置的知識とは，対象物や場所の空間的関係につい

て，地図から得ることができる距離や方向などの情報

からなる[1]．本稿では，方向と距離の提示を矢印マー

カー（図 1）を用いて

行い，認知地図の補正

の補助を行う．方向を

矢印が指す方向に，距

離を矢印の大きさで

表現する． 

3. 自己の位置把握に関する実験システム 

嶋田ら[2]は，空間認知に関する実験について仮想世

界での知見は実世界でも有効であることを示してい

る．本稿でも仮想世界内で実験を行う．仮想世界は

Unity を用いて構築し，アセットは PLATEAU SDK for 

Unity と EasyRoads3D Free v3 を用いる．図 2 に仮想世

界の地図と街中の風景を示す．仮想世界の中での移動

方法は WASD 移動を，視線移動は IJKL 移動を用いる． 

4. 実験 

被験者は大学生及び大学院生を含む 5名を対象とし，

条件 1（補助あり）と条件 2（補助なし）の 2 条件で，

目的位置へ移動する作業を行う．以下に手順を示す． 

1. 仮想世界の地図にて，開始位置，目的位置を 1 分間確認する． 

2. 与えれた条件にて，仮想世界を目的位置へ 3 分間移動する． 

3. 仮想世界の地図上で自己の位置を回答する． 

4. 移動タスクに関するアンケートへ回答する． 

5. もう一 S 方の条件で，手順 2 ~ 4 を行う． 

なお，順序効果を考慮して被験者毎に条件の順番を

入れ替える．また，アンケートは 5 段階のリッカート

尺度（1 : 全く当てはまらない ~ 5 : すごくあてはま

る）であり，項目は以下の通りである． 

ⅰ．移動中にストレスを感じた ⅱ．移動経路に不安を感じた ⅲ．

現在地の回答に自信がある 

5. 結果 

回答した自己の位置と実際の位置との距離（ｍ）を

計測した結果を表 1に，アンケート結果を表 2に示す． 

表 1 実験結果（m） 

被験者 A B C D E 平均 

補助あり 71.5

37 

5.43

1 

779.

409 

21.6

72 

10.0

66 

177.

623 補助なし 183.

600 

79.2

27 

614.

877 

3.59

0 

63.3

39 

188.

9266 表 2 アンケート結果 

項目 ⅰ ⅱ ⅲ 

補助あり 3.2 2.4 4 

補助なし 3.2 3.8 3.4 

6. おわりに 

実験結果より，配置的知識に関する補助が自己の位

置把握，移動経路の不安の軽減，位置把握の自信に繋

がる傾向が示された． 
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図 1 矢印マーカーの表示 

図 2 仮想世界の地図と風景 


