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1. 研究略歴
筆者は，博士前期課程から水平離着陸式ドローンポー
ト EAGLES Port 1)を活用した自動離着陸システム2)の
実現に向けて，ドローンの 6自由度姿勢推定（以下，「姿
勢推定」）および制御に従事してきた．屋外や非 GNSS

環境でのシステムの運用を考慮し，可視マーカを用いた
姿勢推定に焦点を当てた．しかし，着陸時にはより広範
囲の認識と高精度な推定が必要と判断し，AR-HueCode
の提案に至った．

2. 受賞論文の紹介
本論文では，色相別重畳により多数のARマーカを複
合した可視マーカAR-HueCodeを提案する．図 1に 10

枚のARマーカを用いた構成例を示す．白黒でご覧の場
合は，図中のQRコードからカラー版をご覧いただきた
い．配色例のように，各ARマーカの白と黒の組み合わ
せを色で表現することで重畳する．たとえば，大マーカの
黒と小マーカの黒が重なる領域は赤で表わされる．これ
により，1枚分の面積で多数のARマーカを表現できる．
異なるサイズの重畳により遠距離では大マーカが，近
距離では小マーカが認識できる．さらに，重畳した各マー
カから得られる姿勢推定結果をポーズグラフを用いた最
適化により統合することで精度を向上できる．また，ポー
ズグラフを用いることで，IMUなどのほかのセンサから
の推定結果も統合できる．
検証実験では，認識範囲に関して水平方向と垂直方向

の両方で従来手法よりも向上した．推定精度については，
複数の ARマーカの推定結果の統合や IMUによる姿勢
推定の統合により精度の向上を確認した．

3. 今後の展望
現段階では，AR-HueCodeによる姿勢推定に基づく，

EAGLES Portへの自動離着陸システムを構築し，1台
のドローンの連続自動離着陸を実現している．詳細はロ
ボティクス・メカトロニクス講演会 2023で発表予定であ
る．今後の研究展開として，屋外での利用を考慮し，照
明条件に頑健な配色や認識手法の実現，複数台の高速離

図 1 AR-HueCodeの構成

着陸を実現するための経路生成や制御，AR-HueCodeの
配置戦略などにも取り組む． （2023 年 4 月 13 日受付）
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