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１．取組の背景
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少子高齢化が進む日本において、65歳以上の高齢者は、5年後には 6.4％、10年後
には8.5%増加する予測されている。これに伴い、車椅子の利用および車椅子による交
通事故、ともに増加すると想定されており、これらの事故を減少させるためのリモート制
御・管理技術が期待されている。

図１ 日本の年齢区分別将来人口推計

図2 電動車椅子の累計出荷台数

出典：内閣府平成24年版高齢社会白書

出典：電動車いす安全普及協会HPより 出典：警察庁資料

出典：警視庁交通局資料より

図3 状況別交通事故件数の推移

図4 車椅子による事故件数推移
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2．何をもって事故低減に取り組むか
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交通事故においては、事故原因の７割を「危険認知の遅れ、ミス」が占めている ため、回
避可能な時間、距離をもって事前に危険を通知することが出来れば、認知ミスによる事故
は抑制が可能であることが想定できる。
そこで我々は、電動車椅子をプラットホームとした、歩行者・自転車などの動態との間の接
近度合いを速やかに検知、両者に認知させる「動態検知システム」を提供することとする。

④通知

④通知

①接近

②位置情報、接
近情報の送出

③接近の把握

⑤アラーム鳴動 ⑤アラーム鳴動

※)出典：2001 ITARDA 報告書より

※)
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3．技術アプローチ
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電動車椅子の事故は、通院、散歩、買い物といった比較的身近な生活道路下で発生する
ため 、遮蔽物がある状況下でも相対的な位置の確認を可能とし、視界が遮られた状況下
でも接近物の検出が可能となる手法が必要である。
そこで、GPSによる位置検出と電波強度の計測による接近検出システムを確立することとし
た。

GPSによる
位置検出

電波強度の計測に
よる位置検出

塀などの遮蔽物

※)

※)出典：警察庁資料より
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4．目標および計画
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＜ 平成２６年度 ＞ ＜ 平成２７年度 ＞ ＜ 平成２８年度 ＞

■接近検出システムの構築

④位置算出技術の実装

⑤即時通知技術の構築

■動態補足技術の向上

■回避行動のための事前通知を

何秒前とするか決定

■実用化に向けた高度化の研究

・位置情報算出・評価実験

・稠密環境での測定実験
・ビックデータの収集
・ビックデータの解析方法の研究

■動態間検知システム・NW介在型システムの構築
①電界強度利用による相対位置測位

②ＧＰＳ＋準天頂衛星（L1-SAIF）による

絶対位置測位

③サーバーシステム開発（データ格納機能の実装）

■基礎実験によるデータの収集

: 動態の位置測位誤差を1m以内とする
回避行動のための事前通知を３秒前に行う
（秒数は研究の中で適切な値を再設定）

: 増加する電動車椅子関連の交通事故を削減し、福祉に貢献する
: 電動車椅子の販売時に、走行上の安全性を担保するオプション
サービスとしての提供を検討する

・研究目標

・アウトカム
・事業化計画

①

②
③

④⑤
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5．平成26年度研究内容
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本年度は、動態間検知システムおよびNW介在型システムの構築を行い、以下の基礎実
験によるデータの収集を実施した。

【実験1】特性計測 【実験2】動態検知_静体-動体

【実験4】NW介在型位置情報実験

目的：受信方向や距離による電波の特性確認 目的：BluetoothLE を用いた電動車椅子と歩行者の一方
(又は双方)が静止している場合の接近検出精度確認

目的：BluetoothLE を用いた電動車椅子と歩行者が共に
移動する場合の接近検出精度確認

目的：GPS＋準天頂衛星を用いた電動車椅子・歩行者の
測位精度確認

【実験3】動態検知_動体-動体
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5-1．実験1
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前

電動車椅子

電波発信器

１
2

3

電動車椅子の複数個所にアンテナを取り付け
それぞれの受信状態を比較する

(適切なアンテナ位置を決めるため)

複数の距離半径円周上における
電動車椅子の前後左右に配置した
電波発信器の電波強度を測定する

【実験1】特性計測

目的
・受信方向や距離による電波の特性確認

試験内容
・電動車椅子に取り付けるアンテナの位置による受信状態変化の計測
・電波強度の距離による変化・受信方式による変化の確認(電波暗室)
・電波強度の距離による変化・受信方式による変化の確認(屋外)



© 2008 NTT DOCOMO, INC. All rights reserved.© 2014 NTT DOCOMO, INC. All Ｒights Reserved. CONFIDENTIAL 8

実験1試験結果

5-1．実験1
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5-2．実験2
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電動車椅子 歩行者

直線進路上において
電波発信器を携えた歩行者が
電動車椅子に近付く(若しくはその逆)

直行進路上において
電波発信器を携えた歩行者が
電動車椅子に近付く(若しくはその逆)

【実験2】動態検知_静体-動体

目的
・BluetoothLEを用いた
電動車椅子と歩行者の一方(又は双方)が静止している場合の
接近検出精度確認、データ収集

試験内容
・電動車椅子と歩行者の双方が静止している際の電波強度確認
・静止した歩行者に電動車椅子が近づく際の電波強度確認 (直線進路上)
・静止した電動車椅子に歩行者が近づく際の電波強度確認 (直線進路上)
・静止した歩行者に電動車椅子が近づく際の電波強度確認 (直行進路上)
・静止した電動車椅子に歩行者が近づく際の電波強度確認 (直行進路上)
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5-2．実験2
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実験2試験結果
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5-3．実験3
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電動車椅子歩行者

電波発信器を携えた歩行者と
電動車椅子が直線進路上を
並走/ 追走する

電波発信器を携えた歩行者と
電動車椅子が直行進路上を
近付く/ 離れる

電波発信器を携えた歩行者と
電動車椅子が直行進路上を
正面から近付く

【実験3】動態検知_動体-動体

目的
・BluetoothLEを用いた
電動車椅子と歩行者が共に移動する場合の接近検出精度確認、データ収集

試験内容
・電動車椅子と歩行者が並走する際の電波強度確認 (直線進路上)
・電動車椅子と歩行者のどちらかが追い越す際の電波強度確認 (直線進路上)
・電動車椅子と歩行者が近付く際の電波強度確認 (直行進路上)
・電動車椅子と歩行者が離れる際の電波強度確認 (直行進路上)
・電動車椅子と歩行者が正面衝突する際の電波強度確認 (直線進路上)
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5-3．実験3
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実験3試験結果
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5-4．実験4
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一定時間電動車椅子の位置を測位し、
結果が収束することと
収束した時点の精度を確認

電動車椅子

GPS衛星 準天頂衛星

直線/ 平面上を移動する際の
電動車椅子の位置を測位

【実験4】NW介在型位置情報実験

目的
・GPS＋準天頂衛星を用いた
電動車椅子・歩行者の測位精度確認、データ収集

試験内容
・GPSによる位置測位の収束確認
・直線移動における電動車椅子の位置検出
・平面移動における電動車椅子の位置検出
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5-4．実験4
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実験4試験結果
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6．考察
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考察
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7．平成27年度研究内容
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平成27年度は、本年度開発を実施した(1)基礎技術の向上、およびサーバーにおける
(2)演算処理、(3)即時通知機能の実装を実現させるとともに、「何秒前・何m手前をもっ
て事前に通知させるべきか」を検討する。

またこの際、車椅子の事故ケースを絞り込んでいく必要があるが、事故ケースとして、歩行
者の他に、路地を低速で走る自転車・自動車についてもスコープに入れて研究を進める(4)。

(2) 演算処理機能の実装

(3) 即時通知機能の実装
(1) 基礎技術の向上

(4) スコープの拡大

(1)
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