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1  概要 
本研究室では、これまで光無線通信技術の研究が行わ

れている。本プロジェクトでは、現在研究されている光変

調タグリーディングシステムに利用する位置検出法につ

いて検討するものである。 

2  プロジェクト背景 
現在多く用いられている RFID に代表される電波方式

の IC タグリーディングシステムは通信距離が数ｍ以下程

度に限られ位置特定も難しい為、広域における使用には不

向きである。距離による制約を解決するための手段として

通信媒体にレーザビームを用い広域で通信することが可

能となる光変調タグリーディングシステムが研究されて

いる。[1] 

2.1  本研究の現状  

過去の実験より、タグ部に液晶セルを用いた光変調タ

グを用いての遠距離の通信は可能である事が確認されて

いる。2 次元高速受信装置としては CMOS イメージセン

サ（ハイスピードカメラ）を用いており、タグの位置把握

は視覚的に可能であると考えられるが、タグの位置情報を

検出する手段が現在検討段階にある。  

 

3  プロジェクト目的 
レーザビームを送信するためにはタグの位置を特定す

る必要がある。位置の特定に必要となる情報（方位と距

離）を検出する手法を検討し、広域で利用できるように

することを目的とする。 

4  プロジェクト内容 
本プロジェクトは、タグの位置（方位と距離）を検出

することに着目し、その検出手段を検討するものである。

位置を求める手段として方位検出と距離検出をして、タグ

の位置を検出する。方位は画面上の座標から検出し、距離

は回帰光の光路長差によって検出する。検出した方位と距

離の情報から各タグの位置を求める。  

4.1  方位角の検出  

方位の検出にはハイスピードカメラ自体の画像を用い

る。ハイスピードカメラの画面上に映ったタグの点滅を検

出し、その方位角を画素から割り出す。その為にカメラの

画像の画素と方位角の関係を調べる必要がある。 

今回は 640×480 ピクセルの画像データを用いて観測を

行った。図 1 に示すように画面上で目盛が確認できるよう

に定規を撮影し、画面上のピクセルと定規の目盛を対応さ

せることでピクセルと実際の角度の関係を調べる実験を

行い、その結果画素ピクセルと角度の関係を求めた。  

 

図 1.撮影画像 

4.2  距離の検出  

距離の検出方法には LD を等間隔で点滅させ（これを基

準信号とする）、各タグに向けて照射する。タグのコーナ

ーキューブプリズム（CCP）から回帰したレーザと基準信

号を比較し、回帰信号の遅れから距離を割り出す。実験構

成を図 2 に示す。 

 

図 2.実験構成図 

5  まとめ 
画面上の方位角とピクセル位置の関係を調べ被写

体の方位を推定した。 

今後異なる距離の回帰信号の時間差を観測し、距離

差を計測していく。 
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