
ネットワーク制御型無人機の屋内位置推定法の研究 

 
B－8                    A study of an indoor positioning method  

for network-controlled unmanned vehicle 

 

川口 大貴†  小倉 雅樹†  中村 僚兵†  葉玉 寿弥† 
Daiki KAWAGUCHI†  Masaki OGURA†  Ryohei NAKAMURA†  Hisaya HADAMA† 

† 防衛大学校電気情報学群通信工学科 

† Department of Communications Engineering, School of Electrical and Computer Engineering, National Defense Academy 

 

1．はじめに 

無人機の新たな利用価値が注目されており，適用領域

が拡大している[1]．我々は，通信ネットワークを介した遠隔

からの無人機制御システムを安価に実現することを目指し

ている．そのためには，広く普及しているインターネットと移

動通信網を制御システム用の通信ネットワークとして用いる

ことが有望であると考える．屋内で無人機を精度よく動作さ

せるためには，位置情報の把握が不可欠である．誤差が

10cm 以内の屋内位置推定法として，画像認識に基づく方

法が最も有望と考えられる．本稿では，ネットワーク制御型

無人機における画像を用いた基本的な屋内位置推定法を

実装し評価する． 

2．位置推定法の検討 

画像認識を用いる位置推定法については様々な検討が

されている[2][3]．本研究では，屋内の天井に複数のマー

カを設置し，カメラを真上に向けて撮影して二次元の位置

推定を行う手法をとった．撮影した平面画像に，予め位置

座標が分かっている二つ以上のマーカを捉えられればカメ

ラの設置位置（撮影画像の中心）の座標を高速かつ高精度

に推定できると考えた．  

３．実験および考察 

図１に実験系を示す．マーカとして RGBそれぞれ固有の

色で発光する三つの LED 素子を用い，高さ 2.8 m の天井

に設置した．カメラは Android 端末を用い，高さ 0.2 m の無

人機の上部に設置して撮影した 640×480 pixelの JPEG画

像を Wi-Fi 経由で PC に送信し，PC 側で x-y 二次元座標

上における位置推定処理を行った．停止した状態で位置

推定を行った結果を図２に示す，丸印が実際の位置，×印

が推定位置である．推定位置の平均誤差は 3.73 cmであっ

た．走行中の位置推定結果を図３に示す．円形に並ぶ丸

印が推定位置，走行履歴は複数の画像を重ねて表示して

いる．推定位置は二次元座標上で Android 端末カメラの真

下の位置の床を示している．図３から，走行中であってもリ

アルタイムに位置推定が期待できることが分かった．しかし，

ネットワークの伝送遅延は変動しやすく，特にモバイル網を

用いる場合には急激に伝送遅延時間が数 100 ms 以上に

増大するスパイク遅延が発生することがあり[4]，位置推定

誤差を増大させる．これに対する方策を検討する必要があ

る． 

  
図１ 実験系     図２ 位置推定結果（停止時） 

 

 
図３ 位置推定結果(走行時) 

４． まとめ 

ネットワーク制御型無人機の実現を目指し，位置情報の

把握においてマーカを用いる方法について実装し，評価し

た。簡便な手法でも，数 cm 程度の距離誤差で位置推定を

リアルタイムで行うことができることが分かった．今後，伝送

遅延時間の変動によって距離誤差が変動する課題につい

ての検討が必要である． 
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