
■研究主旨
月面において、Visual SLAM等の画像認識のアプローチでは特徴点が捉え難い場面が多く、絶対位置を安定的に

確定する事も難しい為、それ単体で測位を行う事が難しい。
そこで本研究では自社が保有する可視光通信技術(Picalico)の応用により、長距離測位における測位特性や、運

用指標の確立などを検証し月面における広域測位技術としての有効性評価を行う。
Picalicoでは、カメラの画角内に写るLED送信機からのID情報と画像上の座標を同時に捉えることが可能であり、

このID情報は確定した特徴点として利用する事で、軽い処理負荷で高精度な測位を実現している。

今後は屋外や広域エリアへ対象を広げ、 将来的に月面環境のような環境でも高精度測位を可能にするような
Picalicoの測位技術の基本性能向上に向けたアルゴリズム開発を行うことを予定している。
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■Picalicoとは
LED灯の発光色を変化させて、信号を送信する独自の

可視光通信を使用している。信号は、3色（赤・緑・青）の
発光色を24回または12回切り替える色変化のパターン
で構成され、そのパターンがひとつのID情報となる。

フォークリフトなどで現在位置を測位するには、車体に
搭載したカメラで天井や壁に設置した複数のLED灯を撮
影し、そのID情報を受信。同時に得られる画像上座標と、
ID情報に紐づけられたLED灯の設置位置座標をもとに位
置を算出する。
信号として送信する色変化のパターンは、20bit相当の

IDを表現でき、カメラ1台で最大100個の信号を同時に受
信することが可能である。

■研究内容
①屋外環境における測位動作の基礎実証

本手法は、屋内・平坦なエリアにおいて有効な測位手
段である。その技術を月面のような環境に応用するにあ
たる問題点を実証実験を通じて洗いだす。

具体的には屋外・広域のフィールドで、ローバー等にカ
メラを装着し、自由移動測位の実証試験を行う。

②オフロード環境へのアルゴリズム対応

平面拘束を前提としたアルゴリズムから、起伏がある
オフロード環境への対応を検討する。

③長距離測位の実証
月面でのLED送信機設置は、最小であることが望まし

い。本手法は、理論上カメラ画素数および送信機の大き
さと、距離性能に正の相関があることが分かっている。

ｋｍオーダーの距離でも、この相関が成立つことを検証
する。

④月面利用モデルの確立

実証結果とシミュレーションから、応用可能な月面利用
モデルを提案する。

・実走経路データ

・Picalicoを用いた測位

・宇宙応用イメージ

・球場を月面クレーターに見立てた実測実験風景
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