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1．は じめ に

　近年．セ ン サ の 高精度化 と小型 化 に よ り比 較的簡便 に 自

律 航 法 技 術 の 導 入 が 可 能 とな っ て き た ［1］．し か し，初 期 位

置入 力 の 必 要 性 ， 誤 差 の 蓄積な どの 課 題 が あ り， 他の 位置

測位 技 術 との 組 合せ が 不 可 欠 で あ る．そ こ で ，我 々 は 屋 内

で の
一

般的な照明器具 で あ る蛍光灯を用 い た 可視光通信

（以 下，蛍光灯通信）【2］に よ り，屋内位置および歩行時の

歩幅補正 を行 う手 法を開発 し た．以 下，具体的手法 と実環

境に お ける 実験結果に つ い て 述べ る．

2，方法

　図 1 に シ ス テ ム 構 成 を示 す，装置 は，加速度 ・磁気セ ン

サ （愛知製鋼，AMI603SD ＞，開 発 した可視光セ ン サ お よ

び PDA （Personal　Data　Assistant，　 Hewlett −Packard ，　 iPAQ

rx4200 ）よ り構成 され る．以 下，測定方法を述べ る．

2．1 自律航法に よる位置測位

　まず卯速度セ ン サの 情報に 基づ き歩数を検知 す る．同 時

に，地 磁 気セ ン サ か ら得 られ る 移動 方位 と事 前 の 歩幅デー

タ を もとに 次の 移動位置を 逐次求 め る．計 測 には，上 記 の

加 速 度
・磁 気 セ ン サ を搭載 した PDA を腹 部 に装 着 して 使

用 す る．

2、2 蛍光灯通信

〔】）基 本原理　蛍光灯 か らは 固有の ID が 周 波数変調 に よ り

送 られ る，次に ， フ ォ トセ ン サ を備 え た独 自の 受 信器 に よ

りそ の 信 号 を復 号 す る．受 信 器側 で は ID 受信後，各蛍光

灯 位置 を格納 し て い る蛍光灯位置 DB と照合 し現在位置 を

取得す る．

（2）絶 対位置補 正 　蛍 光灯 通信 の 受 信 範 囲 は，フ ォ トセ ン

サ の 受 光角 に よ り決 定 され る．今 回 は，受 信側 の 位置 を絞

り込 む た め に狭角 （± 10
°

以 下） の フ ォ トセ ン サ （浜 松ホ

トニ ク ス ，S5821 −Ol ）を使用 し，位置補 正 は 新た な 蛍光灯

IDを受信後，次の 1歩を計測 し た 時点で 行 う．

（3）歩幅補正 　過去 に受信 し た複数個の 蛍光灯 ID よ り，そ

の 蛍光灯間の 距離，すなわ ち移動距離を推 定す る こ と が で

きる ．こ の 値 とそ の 間 に計測 した 歩数か ら歩 幅 を補正 す る．

こ の 方 法 に よ り，歩幅の 変化の 補 正 あ る い は個 人 単位 に基

準 とな る歩 幅 を歩 行 時 に 自動 的に設 定す る こ とがで きる．

3，実験結果

　新潟大学情報理 工 棟 8 階 に設置 し た蛍光灯通信環塊［21に

お い て 実験を行 っ た．こ こ で ，対象 とす る廊下は ロ の 字状

となっ て い る ．ま た 実験経 路 は 15 個 の 可視 光通 信対 応蛍

光灯下を 通過す る こ とに な り，動 作確 認実験で は こ の 経路

を 5周 （総距離 274m ）す る，

　 図 2 に移動距離に 対す る誤差計測結果の
一
例 を示 す．こ

こ で J 誤 差は
一

定 の 歩幅で 移動 し た と仮定 した場合 の 位置

と の 差分 と 定義す る ，補正 を 行 わ な い 場 合，移 動距 離に 比

例 して 誤 差 が 1周 ご とに 蓄積 し，最大 38．8m とな っ て い る．
そ れ に 対 し，補 正 を行 っ た場 合 は誤 差 の 蓄 積 が 解消 され，
平 均誤 差 0．77m ，最大誤差 3．96m とな っ た．ま た歩幅は 平

均誤 差 5％程 度 （0．03m＞で 補正 が行われ た．

4．考察 ・まとめ

　 自律航法 と蛍光灯通信を組み合せ た 位置推定 と歩幅の 補

正 手 法に つ い て 検討 し た．そ の 結果，平均誤 差 0．77m 程度

で の 位置推定が 可能 とな り，屋 内に お い て よ り詳 細な位置

案内に応 用 する こ とが 可 能 と な っ た ．こ こ で 補正 有の 場合

で も特 定 の 位 置 で誤 差 が増 大 して い るの は，地 磁気 セ ン サ

が 外乱 の 影響 を受 け た こ とに よ っ て 生 じた進行方位 の 誤差

が原 因 で ある ，し た が っ て，今後ジ ャ イ ロ セ ン サ との 併用

に よ り，さ らな る 精度 向上 を 目指す．他の 補 正 手段 と し て

は，RFID な どが 挙げ られ る が，設置 や 運 用 に コ ス トが か

か り ， ま た周 辺 環 境 の 変 化 に よ る検 知 範 囲 の 不 安 定 さな ど

の 課 題 が あ る．一
方，蛍光灯の 場合は 照明器具とし て の 性

質上，数 m お きに，一
定間隔で 設 置 させ て い るた め，補正

に 用 い る 測位イ ン フ ラ と して ふ さわ し い と考 え られ る ．本

研究の
一
部 は，総務省戦略的 情報通 信研 究 開発推進 制度 の

補助を受けた．
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図 1　 シス テ 厶構成 図
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　　　図 2 移動距離に 対す る誤差
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