
種類の違う地形の動画像を集めています

カ メ ラ と コ ン ピ ュ ー

ターを組み合わせた試

作機

実際に試作機に取り付

けられていたカメラ

大分の最先端をいくフロントライン

vol
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デザイナー水戸岡鋭治氏によりデザインが新しくなった「大分きゃんバス」。車体は白をベースにミトオカオリジナルのモザイク柄があ

しらわれており、青空のもと爽快にまちなかを走る様子は、見ているだけでわくわくと心が弾みます♪みなさんも大分きゃんバスに乗っ

てまちなか巡りを楽しんでみませんか。

ＡＩやテクノロジーの進歩に注目が集まる昨今。産学連携の視点から、市内の学校

で最先端技術の研究・開発に取り組む、未来を見据えた挑戦に迫ります。

　衛星や惑星など、未知環境の探査を行うロボットを『ロー

バー』といい、以前から惑星探査で活躍しています。藤田准教授

は、このローバーに搭載するカメラで撮影された動画像データ

の数値的なモデル化について研究しています。

　初めて降り立つ惑星の地形や土質などは、実際に降り立って

みなければ分かりません。現在の技術では、ローバーに搭載さ

れているカメラから送られてくる動画像データをもとに、遠隔

で操作しながら探査を行っています。しかしこの遠隔操作も、

地球から宇宙 (火星 )まで通信に最大40分かかるため、1日に

進める距離が最長で数十センチというのも珍しくありません。

そこで藤田さんは、ローバーが極力少ないエネルギーで長距離

を踏
と う は

破するため、細かい砂地やゴツゴツとした地面などさまざ

まな地形を事前に数値化し、火星のような未知環境上で、ロー

バー自体がカメラで撮影された周囲の地表面の動画像データ

を解析することで、動き方を判断するシステムを思いついたの

です。

　この研究を始めて約８年。そのきっかけについて藤田さん

は、「学生時代から、航空機の動きを観測データに基づいて数値

的にモデル化する研究をしていました。もともと宇宙工学に興

味があって、そのときの研究が今につながっています」と話し

ていました。

　今後の課題は、実際の地表面の環境に合わせて適当な動きが

できるように、さらに実用性を高めること。実用化されれば、惑

星の探査が飛躍的に進むのはもちろん、地球上で災害現場など

人が入れないところで現場の状況を把握するのにも役立てら

れます。今後の研究に期待が高まります。

日本文理大学

航空宇宙工学科　藤田浩輝 准教授
未知環境を効率的に探査できるシステムを
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