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1　 は じめ に

　我 々 は，LED ア レ イ と高速度カメ ラ を用 い た 路車 間 可

視光通信に よ る安全運転支援情報の 提供 を目 的 と した 研

究を 行 っ て い る ［1］．可視光通信 に 高速度 カ メ ラを用 い

る こ と で複数 LED 光源の 点灯位 置 を認識す る こ と がで

きる．そ こ で ， LED 光源に特定の点灯パ ターン を付加す
る こ とに よ り可視光通信 と して 情報を送信す る こ と に加

え て ，LED の 点灯位置 か ら 自分の 車 の 位置を推定す る

こ と を考え る．

2　シ ス テ ム モ デ ル

　図 1に シ ス テ ム モデル を示す．送信機は縦 32個 x 横

32個 に 並 ん だ個別 に点灯可能な LED と符号化器 で構成

され，受信機は高速度 カメ ラ と復号 器 か ら構成 され て い

る．特定 の パ ター
ン と して

，
LED ア レ イ の 四 隅 の LED

を個別に点灯させ る．点灯した LED を 高速度 カ メ ラ で

撮影する．そして，四隅の LED がどの 位置に撮影され

て い るか を参考文献 ［1］の 手法 を用 い て サブピク セ ル ま

で検出す る．得 られ た 点灯位置か ら LED ア レ イの 画像

上 の 幅が分 か る た め （式 （1））， 式 〔2）に よ り LED ア レ イ と

高速度 カ メ ラ の 問 の 距 離 を推 定 す る こ とが で き る．
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　図 1　シ ス テ ム モ デル

表 1 実験諸元
撮 影 環 境 LED ア レ イ．高 速 度 カ メ ラ 共 に 静 止 状 態

　 　 　 か つ 互 い に 向 き 合 っ て い る

レ ン ズ の 焦 点 距 離 35mm

試 行 回 数 3 回

高 速 度 カ メ ラ の ピ ク セ ル サ イ ズ 17 μ 　m

解 像 度 128Xl28 ピ ク セ ル

カ メ ラ の 撮 影 速 度 1000 ゆ s

LED 点 灯 周 波 数 4kllz
LED ア レ イ 32x32 ．縦 46 ．5cm 横 46 ．5Gm
LED 問 距 離 1．5cm

乙＝
32

× R × K （2）

κ1 は正方形 の 左上隅 の LED の 画像 ．ヒの x 座標を表し，
x2 は 正 方形 の 右 上 隅 の LED の 画像 上 の x 座標 を表す．
ま た，L は LED ア レイ と 高速度 カ メ ラ 問 の 距離 ，

　 S は

LED ア レイ の 大 きさ，　 R は 画像 の 幅 と写 っ て い る LED

ア レ イの 幅の 比 ，K は カ メ ラの 画角を そ れ ぞれ 表す．

3　実験

　表 1の 実験諸 元 に 基 づ い て ， LED ア レイ を高速度 カ

メ ラ で 撮影する 実験 を行 っ た．実験結果 を ま と め た グラ

フ を 図 2 に示す．グ ラ フ の 横軸 は LED ア レ イ と カ メ ラ

間の 距離，縦軸は 実距離と距離推定結果の 差 を表 した．
推定 の 際 に誤差が 05m を越 え る もの は結果 か ら省 い た．

結果 の 平方平均 二 乗誤差 をグラ フ に記 した （実線）．55m
地点 まで 0、2m 以 内の 誤差 を達成で き た．ま た，点灯位

置検 出の 誤差 に よる距離推定誤差を両側に 0．1ピク セ ル，
0．  5 ピ ク セ ル ず れ た 場合 の そ れぞれ に つ い て 記した．
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図 2　20m〜60m（5m 間 隔）の 各距離 に お け る距離推定結

果 の 平方平均 二 乗誤差 （実線）と両 側 に O．05 ピク セ ル ，
O．1 ピク セ ル ずつ ずれ た 時 （破線）の 推定誤差

4　 む すび

　LED ア レイ を高速度カメ ラ で撮影し，撮影画像か ら

LED ア レ イと高速度 カメ ラ 間の 距離を実験的 に 求めた．

今後 は 推定精度 の 向上，傾き補 正 ， 距離か ら位置へ の 拡

張を考 え る ．
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