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宇宙探査について

月や小惑星、そして火星などの天体に、無人探査機や人間を直接送り込んで、科学的観測や調査などを行う活
動が、宇宙探査（月・惑星探査）です。宇宙航空研究開発機構（JAXA）では、日本の宇宙探査を実現する活動を

行っており、これまで、小惑星探査機「はやぶさ」や月周回衛星「かぐや」などを実施してきました。現在も、新しい
技術を用いて、科学的に価値の高い宇宙探査の実現を目指した研究開発に取り組んでいます。

探査には、無人探査活動や有人探査活動などの多くの形態があります。無人探査は、無人探査機や遠隔操作／
自律ロボットを駆使して、周回探査、着陸探査、表面移動探査、そしてサンプルリターンなどを行います。また、宇
宙飛行士が探査活動を直接実施する有人探査は、より大規模となり、非常に高い安全性と信頼性が求められる
ことになります。無人探査・有人探査の両方において、探査対象となる天体の地表面や、作業対象となる物体、そ
して探査機自体の状況など、環境の認識は必要不可欠であり、重要な研究課題とされています。例えば、探査機
／探査ロボットと探査対象との相対的な位置姿勢や、探査機の周辺の環境状況の把握は、効率的にナビゲー
ションや探査作業を行うために必要です。こういった問題を解決する手段の一つとして、カメラにより撮影された画
像を用いた高度な情報処理技術の利用が期待されています。

コンピュータビジョンの応用

人間は視覚によって、対象物の認識や空間情報の把握などの非常に多くの情報を抽出しています。この視覚に関
する情報処理を工学的に扱うのがコンピュータビジョンです。コンピュータビジョンは、得られた画像に対して数理
的計算を行い、撮影対象につての様々な情報を解析・分析します。宇宙探査の分野で、コンピュータビジョンの応
用は始まっており、NASAの火星探査ローバのナビゲーションなどで、大きな成果を上げています。今後、探査機
や探査ロボットの視覚として、より高度で複雑な応用が期待されています。

私は、日本の進める月着陸探査で求められる高精度な無人着陸技術の研究開発を主なテーマとしています。探
査機の自己位置同定や、障害物検知回避の実現手段の候補として、ステレオ視を含む高度なコンピュータビジョ
ンの応用が期待されおり、高高度からの広範囲の処理や、計測・認識精度の向上、処理速度の高速化などの実
現に向けた研究開発に取り組んでいます。また、将来のより多様でインテリジェントな探査ロボットを用いた宇宙探
査の実現に向けて、新しいコンピュータビジョン技術に関する研究も行っています。
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吉祥寺駅から： JR中央線・京王井の頭線「吉祥寺駅」南口下車→（3番乗り場）吉01系統「武
蔵境駅南口」行きに乗車→「三鷹市役所」下車 徒歩5分JR中央線・京王井の頭線「吉祥
寺駅」南口下車→（8番乗り場）吉14系統「調布駅北口」行きに乗車→「航研前」下車

三鷹駅から： JR中央線「三鷹駅」南口下車→(7番乗り場)鷹54系統「仙川」行き、または「杏
林大学病院」行きに乗車→「三鷹市役所」下車 徒歩5分

調布駅から： 京王線「調布駅」北口下車→（14番乗り場）吉14系統「吉祥寺駅」行きに乗車→
「航研前」下車


