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1 はじめに

近年のインターネットと GPSの普及により，位置情報

を利用した家電制御が提案され 1) ，多くの特許が取得さ

れている 2) 3) 4) ．既存のシステムはホームサーバに処

理が集中しているが，利用者に快適な環境を提供するこ

とを考えると，各家電製品が利用者の情報を受け取り，自

身の制御を決定することが望ましい．そこで，各機器に

制御用のマイコンを内蔵し，自身を制御させる手法を提

案する．本研究報告では，システムを実際に構築し，動

作実験を行った．その結果，本手法を使用することで位

置情報に応じた各機器の自律制御が可能であると確認で

きた．

2 位置情報に応じた機器自動制御システム

利用者の位置情報を用いて目的地までの到達残り時間

を計算することで，目的地到着時に快適な環境を提供す

るシステムを構築できる．この際，各機器の制御を各機

器自身で行うことで，さらに柔軟な制御が可能になる．

本手法の利用者は，システムに追加されている制御機

器がある場所を目的地として設定する．利用者は外出時

に移動端末を携帯することで，自動的に位置情報が取得さ

れる．送信した位置情報から目的地までの到達残り時間

が算出され，その結果が各制御機器に送信される．制御

機器は受信した情報を用いて機器の制御内容を決定する．

3 設計

利用者はあらかじめ制御機器がある場所を目的地とし

て設定する．システムを構築する際，Fig. 1 に示すよう

なレイヤに分割して実装する．これにより，各レイヤご

とに処理が独立するため，複数のレイヤの処理を同一の

サーバ上で行うことも可能である．システムをレイヤ構

造にすることで，柔軟にシステムが構築できる．

情報取得レイヤ 移動端末を用いて利用者の位置情報を

取得し，情報解析レイヤに送信する．

情報解析レイヤ 情報取得レイヤから受信した位置情報

を解析し，利用者が目的地に到達するまでの残り時間

を計算する．算出結果を情報送信レイヤに送信する．

情報送信レイヤ 情報解析レイヤから受信した情報を接

続されている制御機器すべてに送信する．

機器制御レイヤ 情報送信レイヤから受信した情報に基

づいて機器の制御を行う．

Fig.1 実装時のレイヤ構造

Fig.2 実装時のシステム構成図

4 実装

システムの構成を Fig. 2に示す．システムを実装する

にあたり，移動端末にはAndroidタブレットを使用した．

制御装置が内蔵された機器の入手が困難であるため，制

御装置をプログラムで実装した．被制御機器には，赤，

緑，青，黄の 4色をそれぞれ 1001段階で調光可能な 29

灯の LED 照明を使用した．この照明を 4 つのグループ

に分け，それぞれを被制御機器に見立てた．

情報取得レイヤ 位置情報を取得する Android アプリ

ケーションを作成した．位置情報の更新間隔は式 (1)

により設定する．

情報解析レイヤ VPS 上にサーバプログラムを動作さ

せ，過去 10件の位置情報から残り時間を計算した．

情報送信レイヤ 実験室の PC 上で各制御プログラムに

情報を送信するプログラムを作成した．

機器制御レイヤ 制御プログラムを用いて LED 照明を
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Fig.3 初期状態の LED照明

制御機器に見立てた．

Interval = Distance2 · 10 + 10（秒） (1)

Interval: 次の位置情報取得までの時間（秒）

Distance: 現在位置から目的地までの直線距離（km）

5 評価

5.1 実験概要

被験者 1名に Androidタブレットを持たせ，徒歩で移

動してもらった．目的地には LED照明 29灯が設置され

ている実験室の座標を設定した．被験者は実験室を出発

し，1.5km程度の経路を徒歩で移動して実験室に戻った．

初期状態では実験室の LED照明はすべて点灯し，残り時

間に応じて Table 1 のように制御した．初期状態の実験

室の照明を Fig. 3に示す．

5.2 結果

経過時間と制御状態および誤差の関係を Table 2 に，

経過時間と目的地までの直線距離のグラフを Fig. 4に示

す．Table 2から，システムは 60秒以内の誤差で動作し

たことが確認できる．被験者の平均移動速度は 1.21m/s

であった．

5.3 考察

位置情報を利用して目的地までの到達残り時間を算出

し，機器が制御できることを確認できた．制御プログラ

ムにタイマー処理を実装していなかったため，残り時間

Table1 目的地までの残り時間と照明の制御内容

残り時間 (秒) 制御内容

130 青点灯

100 緑点灯

70 赤点灯

40 白点灯

-60 白消灯

-70 赤消灯

-100 緑消灯

-130 青消灯
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Fig.4 経過時間と目的地までの直線距離

を受信してからの制御時に誤差が生じたと考えられる．

消灯制御を行う際は，それまでに目的地に滞在してい

るデータが残っていたため，無条件に 10件のデータを用

いる場合はその滞在時間が制御に影響する．屋内では高

確率で位置情報を基地局情報から取得するため，情報取

得元が切り替わった際に判断方法を考慮する必要がある．

6 まとめと今後の展望

利用者の位置情報を解析して目的地までの到達残り時

間を計算し，算出結果に応じて制御機器が自身の制御内

容を判断する手法を提案した．実証実験では既存技術を

用いてシステムを構築し，システムの有用性を示した．

移動端末での位置情報取得はバッテリの消費量が大きい

ため，位置情報の取得間隔の最適化が必要である．
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Table2 経過時間と照明の動作内容

時刻 (秒) 動作予定時刻 (秒) 誤差 (秒) 制御状態

0.0 0 0 全点灯

105.8 60 +45 白消灯

105.8 70 +35 赤消灯

118.8 100 +18 緑消灯

118.8 130 −12 青消灯

1027.2 970 +57 赤点灯

1041.1 1000 +41 緑点灯

1053.9 1030 +23 青点灯

1079.9 1060 +19 白点灯
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