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〔Ｎ０.17〕写真地図
間違っているもの
正解...3
写真地図の作成

• ａ. 正しい。高層建物が密集している都市部で，建物による影の少ない写真地図を作
成するために太陽高度の高い時間帯を選んで数値写真の撮影を行った。（図化のために
は、通常は太陽高度30°以下で撮影する）

• ｂ．間違い。モザイクとは，隣接する数値写真をデジタル処理により結合させ，モザイ
ク画像を作成する作業をいい，モザイク画像を正射変換して正射投影画像を作成する。

• 1）写真ごとに正射投影画像(オルソ)にし、2）各写真をモザイク処理し写真地図にする。

• ｃ．正しい。段差の大きい人工斜面や長い高架橋が存在する地域においては，ブレーク
ライン法を使って数値地形モデルを作成した。

• ｄ．間違い。建物の倒れこみによる影響の少ない写真地図を作成するためには，同一撮
影コース内の隣接数値写真との重複度及び隣接コースの数値写真との重複度が，できる
だけ小さくなるように撮影計画を立てるとよい。

• 1）倒れ込みの少ない写真地図は、各写真の中心部を使用する。2）オーパーラップ、サ
イドラップを大きくする。

• ｅ．正しい。数値地形モデルの点検は，無作為に抽出された数値地形モデルの標高点及
びデジタルステレオ図化機等を用いて計測された標高点を比較し，精度管理表に取りま
とめた。

• 間違っているもの（ｂ、ｄ）



〔Ｎ０.18〕撮影基準面のP‘％
正解...3
ｐ’：オーバーラップの計算

• 撮影基準面での計算

• 写真縮尺 Τ1 𝑚𝑏

• 𝑚𝑏 =

ൗ地上画素寸法
𝐶𝐶𝐷素子寸法

• =
10𝑐𝑚

4𝜇𝑚
= 25,000

• 対地高度𝐻′ = 𝐻 − 300𝑚 =
2,000 − 300 = 1,700𝑚

• 𝑚𝑏
′ =

𝐻′

𝑓
=

1,700𝑚

80𝑚𝑚
= 21,250



撮影基準面でのオーバーラッ
プ(p’)
• 画面の地上サイズ

• 𝑆𝑥 = 𝑠𝑥 ×𝑚𝑏
′ = 68𝑚𝑚 ×

21,250 = 1,445𝑚

• 撮影基線長

• 𝐵 = 𝑆𝑥 1 − 𝑝 =
1,445𝑚 1 − 0.6 = 578𝑚

• 標高50ｍでの計算

• 𝑆𝑥
′ = 𝑠𝑥 ×𝑚𝑏 = 68𝑚𝑚 ×
25,000 = 1,700𝑚

• 𝐵 = 𝑆𝑥
′ 1 − 𝑝′ より

• 𝑝′ =
𝑆𝑥
′−𝐵

𝑆𝑥′
=

1122

1700
= 0.66 =

66%



NO19航空レーザ測深
正解...5
•解説

• a：波形記録（準則第
592条第2項第1号）

• b:緑色

• c：屈折率（第592条
第2項第2号）

• d：6か月（第592条第
2項第2号）

• a.レーザスキャナの反
射波の記録型式

• b.レーザの色

• c.水中の屈折率の補正

• d.ボアサイトキャリ
ブレーションの有効
期間



[No.20]UAVレーザ測量
正解...4
• a.ボアサイトキャリブ
レーションと精度試
験〇

• b.計測対象物との距
離：スキャナの最大
計測距離*80％〇

• c.固定局の計測地域か
らの距離80ｋｍ×
（50ｋｍ）

• d.×

•（第463条第1項最適
軌跡解析で得た結果
とレーザスキャン
データとを統合解析
なので、）

• e.×スキャン角度45以
上

•間違い3つ



模擬問題
測量士午後



NO3写真測量

•問A(地図作成）

• T市の地域

• A地域(商業、旧市街
地）

• B地域(郊外型住宅地、
農地）

• C地域(丘陵山地、農
業林業）



問A-1

• T市全域では5年前に
2500数値地図を作成、

• B.C地域では、2年前
にS県の公共測量で
2500写真地図を作成。

• A地域：数値地形図
1000の整備

• B.C地域：2500数値地
図を修正（5年前の）

• C地域の修正箇所は道
路両端に整備された
太陽光発電施設の把
握のため1000数値地
図にする



数値地図整備で考えられる測
量方法について（90字以内）

A地域で最適と思われる測量方法

5年前に整備した2500数値地形図は参考に利用し、空中写真測量に
より1000レベルの地図データを新規に作成し、隣接地域との接合
処理を行う。(63字）

B地域で最適と思われる測量方法

S県が整備した2500写真地図を利用し、5年前に整備した2500数値
地形図データの経年変化部を修正し、隣接地域との接合処理を行
う。(60字）

C地域で最適と思われる測量方法

UAVレーザ測量により、地形改変や関係道路等を地図情報レベル
1000で修正用データを取得し、5年前に整備した2500数値地形図を
修正し、隣接地域との接合処理を行う。(74字）



問A-2
問Ａ－１のＡ地域で記入した測量方法について，主な工程別
作業区分名を１つ，使用される主な機材名，装置名，ソフト
ウェア名の中で２つ

工程別作業区分名 撮影

機材名、装置
名、ソフト
ウェア

① 航空機

② デジタル航空カメラ

問Ａ－１のＣ地域で記入した測量方法について，主な工程別
作業区分名を１つ，使用される主な機材名，装置名，ソフト
ウェア名の中で２つ

工程別作業区分名 オリジナルデータの作成

機材名，装置
名，ソフト
ウェア

① UAV

② レーザスキャナ



問A-3解答（地物）：高架道路

ブレークライン：段差の大きい人工斜面、
被覆等の地性線、高架橋、立体交差、尾根、
谷、水涯線



問A-4 SLAM技術

ア：GNSS、
イ：DMI(走行距離計）

ウ：角度



続き

エ：オリジナルデータ
オ：フィルタリング処理

カ：不整三角網



問B問B-1海抜撮影高度Ho

O：投影中心

画面距離ｆ＝80ｍ

カメラ

素子寸法

対地高度H=2000ｍ

地上画素寸法10ｃｍ 撮影基準面

75ｍ

平均海面

• 撮影基準面標高ｈ＝75ｍ

• 地上画素寸法10㎝

• 素子寸法4μｍ

• 写真縮尺
1

𝑚𝑏

• 𝑚𝑏 =
地上画素寸法
素子寸法

=
10𝑐𝑚

4𝜇𝑚
= 25,000

• 撮影高度𝐻 = 𝑚𝑏𝑓 =
25,000 × 80𝑚𝑚 = 2000𝑚

• 海抜撮影高度𝐻0 = 𝐻 + ℎ =
2,075𝑚



問B-2最少コース数(7コース)

C1 C2 C2

撮影基準面

𝑆 =2600m
標高h=75m

W=1820m

𝑠 
′ = 26000画素
𝑠 = 104𝑚𝑚

𝑆 − 

𝑓 = 80𝑚𝑚

𝐻 = 2000𝑚

𝐻0 = 𝐻+ℎ

•素子寸法4μm

•画面の大きさ

• 𝑠𝑥
′ × 𝑠 

′ = 17,000画素 ×
26,000画素

• 𝑠𝑥 × 𝑠 ＝68mm× 104𝑚𝑚

•画面の縦(実長）𝑆 = 𝑠 ×
𝑚𝑏 = 2,600𝑚

•コース間隔 = 𝑆 ሺ
ሻ

1 −
𝑞 = 2600 1 − 0.3 1,820𝑚

•コース数𝐶 =
12,000𝑚

1,820𝑚
=

6.6 ≒ 7コース（必ず小数切
り上げ）



問B-3最少写真枚数（217枚）

O1 O2

撮影基準面

𝑆 =1700m 標高h=75m

𝐵 = 680𝑚

𝑆 −𝐵

𝑠𝑥
′ = 17000画素

𝑠𝑥 = 68𝑚𝑚

• 𝑆𝑥 = 𝑠𝑥 ×𝑚𝑏 =
68𝑚𝑚 × 25,000 =
1,700𝑚

•撮影基線長𝐵 =
𝑆𝑥 1 − 𝑝 = 1,700 ×
1 − 0.6 = 680𝑚

•コース当たりの写真枚

数𝑁 Τ𝑝 𝑐
=

19,000𝑚

𝐵
+ 3 =

30.9 ≒31枚/コース(必ず
切り上げ）

•全写真枚数＝C×Np/c＝
7コース×31枚＝217枚



コースの余りの計算

C2

12ｋｍ

撮影範囲

C1

 = 1820𝑚

 

𝑆𝑥 = 1700𝑚
𝐵 = 680𝑚

  = 370𝑚

ステレオモデル

撮影点

  12ｋｍ

南北19ｋｍ

𝑆 = 2600𝑚

•コースの余りΔY=C×W-
12000ｍ＝7コース
×1820ｍ＝740ｍ

• ΔY=370ｍ

•コース縦方向の余り率

• =
  +0.15𝑆𝑦

𝑆𝑦
=

370+390

2600𝑚
=

0.292 = 30% > 15%



問B-4ｐ、ｑを大きくする理由

•写真の中心部は高低
差による歪が少ない

•中心部の画像のみを
使って写真地図を作
ると位置精度が向上
する

レンズ中心

画面距離ｆ

位置誤差

写真

主点から離れるに従い

半径方向の誤差Δrが大きくなる

地点

高低差Δh

水平面

地面

ｒが大きくなるとΔｒが大きくなる

 ｒ

ｒ

主点

対地高度H

  

 
=
 ℎ

𝐻
  =  

 ℎ

𝐻



問C問C-1三次元点群測量

ア：レーザスキャナ
イ：同期
ウ：走行区間
エ：10ｋｍ

オ：セルフキャリブレーション



問C-2UAV写真点群測量

ア：80％、イ：90％
ウ：標定点、エ：外部標定要素

オ：カメラ



問C-3 LiDAR
（飛行方向の計測間隔・直角方向
の計測間隔）
•対地高度H＝2100ｍ

•対地速度V=200km/h

•パルスレートP=60kHz

• 1秒当たりのスキャン
回数Sn/2=55往復

•スキャン角度λ＝
±30°

• 1）測線数Sn＝55×2
＝110本

• 2）測線当たりの照射
数Rn=P/Sn＝
60,000/110＝5455点

• 3）走査幅W



スキャン幅・飛行方向に直角
な計測間隔の計算

 =30 

𝐻 = 2,100𝑚

 
2ൗ

•スキャン幅

• W=2tanλH＝
2×0.524×2100ｍ＝
2425ｍ

• δl=
𝑊

𝑅𝑛
=

2425𝑚

5455点
=

0.44𝑚



飛行方向の計測間隔(δc)

1秒間の飛行距離M(m)＝vm/sec×1秒＝55.5ｍ

Vkm/h=200km/h

vm/sec=55.5m/sec

  

 𝑐

•秒当たりの対地速度
vm/sec=200km/h÷3.6
＝55.5m/sec

• 1秒間の飛行距離
M(m)=55.5×1秒＝
55.5m

•  𝑐 =
𝑀

𝑆𝑛
=

55.5𝑚

110本
=

0.51𝑚
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