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(57)【要約】
【課題】情報を２次元コードに対応した発光パターンで
表示可能な表示面をそれぞれ有する複数の送信装置と、
複数の送信装置の表示面を撮影するカメラおよびその映
像から発光パターンを抽出する抽出部を有する受信装置
と、を備える光無線通信システムにおいて、通信状態が
変化した場合にでも、複数の送信装置から送信される２
次元コードを確実且つ効率よく取得できるようにする。
【解決手段】カメラの画面に対し、送信装置毎にその表
示面が含まれる必要十分な領域を設定する。そして、表
示面の作動のタイミング、期間および周期に対応して、
その設定された領域に対し３００ｆ／ｓの高速度の画像
取り込み処理を実行して光パターンを抽出し、情報復元
手段に転送するための画像取り込み処理を行う。
【選択図】図５
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　情報を２次元コードに対応した発光パターンで表示可能な表示面をそれぞれ有する複数
の送信装置と、
　前記複数の送信装置の前記表示面を撮影するカメラおよび該カメラが撮影した映像から
前記発光パターンを抽出する抽出部を有する受信装置と、
を備え、
　前記送信装置の前記表示面は、所定の周期で間欠的に、且つ前記複数の送信装置間で前
記発光パターンを表示する周期がずれるように作動され、
　前記受信装置の前記抽出部は、前記複数の送信装置のそれぞれに対応して、前記表示面
が含まれる領域を設定するとともに、当該設定された領域に対し、前記表示面の作動タイ
ミング、作動期間および作動周期に対応して、高速度で画像を取り込む処理を実行する、
ことを特徴とする光無線通信システム。
【請求項２】
　前記複数の送信装置の前記表示面のすべてを含む撮影を低速度で実行し、それぞれの前
記表示面の位置、前記作動タイミング、前記作動期間および作動周期に係る情報を取得し
て、前記抽出部に提供する情報提供部をさらに備えたことを特徴とする請求項１に記載の
光無線通信システム。
【請求項３】
　前記複数の送信装置の前記表示面に対して行う前記抽出部による画像取り込み処理の順
序を設定する設定部をさらに備えたことを特徴とする請求項１または２に記載の光無線通
信システム。
【請求項４】
　前記順序は、前記表示面の前記作動タイミングの順序に従って設定されることを特徴と
する請求項３に記載の光無線通信システム。
【請求項５】
　前記作動タイミングが一致している複数の表示面がある場合、当該作動タイミングでは
１つの表示面に対する処理のみを行い、前記複数の表示面の作動タイミング毎に、処理の
対象とする表示面を循環的に切り替えるようにしたことを特徴とする請求項１ないし４の
いずれかに記載の光無線通信システム。
【請求項６】
　前記複数の送信装置は、前記作動タイミングが互いに一致しないように予め設定されて
いることを特徴とする請求項１ないし４のいずれかに記載の光無線通信システム。
【請求項７】
　請求項１ないし６のいずれかに記載の光無線通信システムに適用され、
　前記複数の送信装置の前記表示面を撮影する前記カメラが撮影した映像から前記発光パ
ターンを抽出する抽出部であって、前記複数の送信装置のそれぞれに対応して、前記表示
面が含まれる領域を設定するとともに、当該設定された領域に対し、前記表示面の作動タ
イミング、作動期間および作動周期に対応して、高速度で画像を取り込む処理を実行する
抽出部、
を備えたことを特徴とする光受信装置。
【請求項８】
　情報を２次元コードに対応した発光パターンで表示可能な表示面をそれぞれ有する複数
の送信装置であって、前記表示面が、所定の周期で間欠的に、且つ前記複数の送信装置間
で前記発光パターンを表示する周期がずれるように作動される複数の送信装置と、前記複
数の送信装置の前記表示面を撮影するカメラを有する受信装置と、を用いる光無線通信方
法であって、
　前記カメラが撮影した映像から前記発光パターンを抽出する工程であって、前記複数の
送信装置のそれぞれに対応して、前記表示面が含まれる領域を設定するとともに、当該設
定された領域に対し、前記表示面の作動タイミング、作動期間および作動周期に対応して
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、高速度で画像を取り込む処理を実行する工程、
を備えたことを特徴とする光無線通信方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、光無線通信システム、該システム用光受信装置および光無線通信方法に関し
、特に、複数の送信装置から光無線で送信されるデータを、カメラを含む受信装置で取得
する技術に関するものである。
【背景技術】
【０００２】
　データを送信装置から光無線で送信し、これを離隔した受信装置において受信する光空
間通信は様々な環境への適用が考えられるが、特に苛酷な環境、例えば使用済み核燃料プ
ール（以下、単に燃料プールという）への適用も有効である。この場合、送信装置がその
設置箇所における環境条件（水温，水圧など）を測定し、その測定結果などを燃料プール
の水面外に配置された受信装置に光送信することで、燃料プールの状態を看視することが
可能となる。
【０００３】
　本出願人は、特許文献１において、そのような送受信を行うのに好適な構成を提案して
いる。これは、設置箇所における環境条件の測定データを２次元符号化データに変換し、
送信装置の上面に配置された２次元ＬＥＤアレイに２次元コードに対応したパターンを表
示（発光）させ、これを燃料プール外に配置されたカメラで撮影するものである。かかる
提案は、燃料プールのような苛酷な環境下でも、複数の送信装置との間で安定した通信を
可能するものである。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】特開２０１６－６６９５７号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　本発明は、かかる提案をさらに改良することを目的とする。具体的には、送信装置と受
信装置との間の通信状態の変化の影響を排し、複数の送信装置から送信されるデータを、
確実且つ効率よく取得することができるようにすることを目的とする。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　そのために、本発明光無線通信システムは、情報を２次元コードに対応した発光パター
ンで表示可能な表示面をそれぞれ有する複数の送信装置と、前記複数の送信装置の前記表
示面を撮影するカメラおよび該カメラが撮影した映像から前記発光パターンを抽出する抽
出部を有する受信装置と、を備え、前記送信装置の前記表示面は、所定の周期で間欠的に
、且つ前記複数の送信装置間で前記発光パターンを表示する周期がずれるように作動され
、前記受信装置の前記抽出部は、前記複数の送信装置のそれぞれに対応して、前記表示面
が含まれる領域を設定するとともに、当該設定された領域に対し、前記表示面の作動タイ
ミング、作動期間および作動周期に対応して、高速度で画像を取り込む処理を実行する、
ことを特徴とする。
【０００７】
　また、上記光無線通信システムに適用される本発明の光受信装置は、前記複数の送信装
置の前記表示面を撮影するカメラが撮影した映像から前記発光パターンを抽出する抽出部
であって、前記複数の送信装置のそれぞれに対応して、前記表示面が含まれる領域を設定
するとともに、当該設定された領域に対し、前記表示面の作動タイミング、作動期間およ
び作動周期に対応して、高速度で画像を取り込む処理を実行する抽出部を備えたことを特
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徴とする。
【０００８】
　さらに、本発明光無線通信方法は、情報を２次元コードに対応した発光パターンで表示
可能な表示面をそれぞれ有する複数の送信装置であって、前記表示面が、所定の周期で間
欠的に、且つ前記複数の送信装置間で前記発光パターンを表示する周期がずれるように作
動される複数の送信装置と、前記複数の送信装置の前記表示面を撮影するカメラを有する
受信装置と、を用い、前記カメラが撮影した映像から前記発光パターンを抽出する工程で
あって、前記複数の送信装置のそれぞれに対応して、前記表示面が含まれる領域を設定す
るとともに、当該設定された領域に対し、前記表示面の作動タイミング、作動期間および
作動周期に対応して、高速度で画像を取り込む処理を実行する工程を備えたことを特徴と
する。
【発明の効果】
【０００９】
　本発明によれば、送信装置毎にその表示面が含まれる必要十分な領域を設定し、表示面
の作動のタイミング、期間および周期に対応して、その設定された領域に対し３００ｆ／
ｓの高速度の画像取り込みを実行するようにしたので、通信状態が変化した場合において
も、複数の送信装置から送信される２次元コードを確実且つ効率よく取得できるようにな
る。
【図面の簡単な説明】
【００１０】
【図１】図１は、本発明の一実施形態に係る光無線通信システムの概念を説明するための
説明図である。
【図２】図２は、送信対象データの送信装置の外観構成を示す模式的斜視図である。
【図３】図３は、受信装置のハードウェア構成の一例を示すブロック図である。
【図４】図４は、燃料プールをカメラ側から見た模式的上面図である。
【図５】図５は、複数の送信装置の表示面の作動タイミングと、それぞれの２次元コード
に対応した発光パターンの画像取り込みタイミングとの関係付けの２態様を説明するため
のタイミング図である。
【図６】図６は、複数の送信装置の表示面の作動タイミングと、それぞれの２次元コード
に対応した発光パターンの画像取り込みタイミングとの関係付けの他を説明するためのタ
イミング図である。
【図７】図７（ａ）～（ｃ）は、図５および図６のような関連付けに従って作成されるテ
ーブルの３例を示す説明図である。
【図８】実施形態に係る受信装置における画像取り込み処理手順の一例を示すフローチャ
ートである。
【発明を実施するための形態】
【００１１】
　以下、図面を参照して本発明を詳細に説明する。以下では構造体ないしは送信装置が設
置される環境として燃料プールを例示するが、これに限られるものではない。
【００１２】
　なお、本明細書および図面に現れる用語を以下のように定義する。
【００１３】
　「環境条件」とは、以下に述べる実施形態における送信装置が設置されている環境にお
いて、送信装置に付随するセンサ等の測定対象となる条件（温度、圧力その他）を言う。
「送信対象データ」とは、環境条件の種類およびその測定値並びにＩＤなど、受信装置へ
の送信が企図されているデータを言うものとする。「通信状態の変化」とは、送受信装置
間に介在する空間的要因に起因して生じるもの言う。以下の実施形態では特に空間的要因
として水面のゆらぎについて例示するが、これに限られるものではない。後述の処理が有
効となるのであれば、気泡や浮遊物、水の濁りなどの空間的要因であってもよい。
【００１４】
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　「２次元コード」とは測定データを空間的な２次元データで表現したものを言い、「２
次元符号化データ」とは送信対象データを２次元コードに対応した光のマトリクスパター
ンで表現するために生成される中間的なデータを言う。「パターン表示」とは、送信対象
データが２次元コードに対応した発光パターンで表示されるようにＬＥＤアレイを駆動す
ることを言う。
【００１５】
　１．光無線通信システムの構成
　図１は、本発明の一実施形態に係る光無線通信システムを示し、概して送信対象データ
の送信装置１００および受信装置２００を備えるものである。なお、以下では使用済み核
燃料プール（以下、単に燃料プールという）等の環境条件（放射線（ガンマ線）がある場
合を含む）を測定する環境条件の通信システムに具現化した光無線通信システムについて
説明するが、本発明はこれに限られないことは勿論である。
【００１６】
　送信装置１００は、燃料プール１０に複数個（図示の例では４台）が分散配置されてい
る。各送信装置１００は、配置箇所における環境条件として、水温，水圧，その他を測定
するとともに、当該送信対象データを２次元符号化データに変換し、２次元配列されたＬ
ＥＤアレイに２次元コードに対応した発光パターンにて表示させる機能を有する。
【００１７】
　受信装置２００はカメラ２１０およびデータ処理装置２２０を備える。カメラ２１０は
、送信装置１００から所定の高さに設置され、複数の送信装置１００を破線で示す視野に
捉えるようにして燃料プール１０内を撮影する。データ処理装置２２０は、カメラ２１０
によって撮影された映像から、各送信装置１００の位置（座標）等を特定するとともに、
各送信装置１００から得たＬＥＤアレイの発光状態に基づき、燃料プール１０の環境条件
を計測および表示するためのデータの作成を行う。なお、図１においては、４台の送信装
置１００および１台のカメラ２１０が示されているが、それらの台数は燃料プール１０の
大きさ、送信装置１００を設置すべき範囲およびカメラ２１０の視野角に応じて適宜定め
得る。
【００１８】
　２．送信装置
　図２は、送信装置１００の外観構成を示す模式的斜視図である。本実施形態の送信装置
１００は、水中に投入されることを考慮して防水構造を有し、且つ電池１５６を電源とし
て作動するものである。送信装置１００には、その設置箇所における燃料プール１０の水
温を検出する温度センサ１１０および水圧を検出する圧力センサ１２０が設けられる。ま
た、送信装置１００には、そのほか、燃料プール１０内の音響をピックアップするマイク
ロフォンを有し、ピックアップされた音響を解析していくつかの周波数帯域に分け、さら
に帯域毎に周波数のレベル化を行う音響処理部１３０などを設けることもできる。さらに
送信装置１００は、ＬＥＤが２次元配列されたＬＥＤアレイ１４０が配置された一側面１
４１（以下、この面を表示面という）を有し、送信装置１００は表示面１４１を上に向け
た状態（すなわちカメラ２１０に向く状態）として燃料プール１０内に設置される。なお
、送信装置の外観形状は、直方体、円柱、円錐台、角錘台その他の適宜のものとすること
ができる。但し、設置されたときにカメラが捉えやすい表示面１４１を有するものである
ことが好ましい。
【００１９】
　送信対象データは２次元コードの形態にてパターン表示可能である。２次元コードとし
ては、独自コードとすることもできるし、例えば切り出しシンボル用の領域が設けられて
いるマイクロＱＲコード（登録商標）を用いることもできる。しかし２次元コードは適宜
定め得るものであることは勿論である。いずれにしても、各ＬＥＤが２次元コードのセル
に対応しており、送信対象データに対応して点灯／消灯を制御することができる。また、
受信装置２００側では、例えば点灯しているＬＥＤを黒セル、消灯しているＬＥＤを白セ
ルに置き換えて判定することで、送信対象データに対応した２次元コードの形態の表示パ
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ターンを認識することができる。
【００２０】
　３．受信装置
　図３は受信装置２００のハードウェア構成の一例を示す。図３においては、燃料プール
１０の異なる位置に設置された４台の送信装置１００を１台のカメラ２１０で撮影する構
成が例示されている。なお、カメラとしては、ＣＣＤまたはＣＭＯＳなどを利用した２次
元センサで構成されたものとすることができるが、後述する実施形態に対応して、フレー
ムレートの切り替えが可能なものである。
【００２１】
　受信装置２００のデータ処理装置２２０はコンピュータの形態であり、ＣＰＵ２２１、
メインメモリ２２３、ハードディスク装置２２５、表示装置２２７、入力部２２９および
インターフェース（Ｉ／Ｆ）２３１等で構成されている。ＣＰＵ２２１はコンピュータ本
体の主制御部をなす。メインメモリ２２３は、ＣＰＵ２２１の基本プログラムを格納した
ＲＯＭのほか、オペレーティングシステムおよびタスクないしアプリケーションプログラ
ム（図８について後述）の展開や、各種データの一時保存その他ワーク用に使用されるＲ
ＡＭ等により構成される。また、ハードディスク装置２２５はオペレーティングシステム
およびアプリケーションプログラムやデータの保存に用いられる。表示装置２２７はＣＲ
ＴあるいはＬＣＤなどの形態であり、送信装置１００の測定環境データその他をユーザに
呈示する。入力部２２９はキーボードのほかマウスなどのポインティングデバイスを有し
、ユーザが所要の情報を入力するために用いられる。
【００２２】
　カメラ２１０で撮影された燃料プール１０内の映像に基づいて、各送信装置１００から
送信された光情報（ＬＥＤの発光状態）が抽出され、ＬＥＤアレイ１４０の表示状態が判
定されて情報の復元が行われる。判定データは適宜加工されて、表示装置２２７を介して
ユーザに呈示される。
【００２３】
　なお、後述する設定領域に対する発光パターンの抽出部としての機能は、インターフェ
ース２１３に備えることができる。また、後述するカメラ２１０に対する高速モードおよ
び低速モードの切り替えや、インターフェース２１３に対する画像取り込み領域の設定は
、ＣＰＵ２２１の指示に基づいて行われるものとすることができる。
【００２４】
　４．実施形態
　受信装置２００は、水面の揺らぎの影響によらず、水中に投入された送信装置１００が
表示している２次元コードに対応した発光パターン（以下、単に発光パターンともいう）
を確実に認識できなければならない。カメラ２１０で３０ｆｐｓ（フレーム数／秒）程度
の低速度で撮影を行った場合、水面のゆらぎの影響によりＬＥＤの光点が流れたような映
像が得られることがあり、すると受信装置２００が発光パターンを正しく認識できなくな
る。そこで、水面がゆらぐ速度より十分大きい、例えば３００ｆｐｓの高速度で撮影を行
うことが、ゆらぎの影響を低減する上で有効となる。
【００２５】
　しかしながら、複数の送信装置１００が表示する複数の発光パターンのすべてを高速度
で同時に撮影すると、扱うデータ量が膨大となり、データ処理装置２２０への転送に時間
が掛かるのみならず、カメラ２１０からの情報の取出し自体も困難となり得る。
【００２６】
　そこで、以下に述べる実施形態では、基本的に、すべての送信装置１００の表示面を常
時作動させるのではなく、所定の周期で間欠的に、且つ送信装置間で表示面１４１上の発
光パターンの表示周期（以下、作動周期）がずれるように作動させる。間欠的な作動とす
ることは、電池残量が低下したときに交換または充電などのメンテナンスが実際上不可能
である燃料プール１０に投入される送信装置１００において、送信装置１００の消費電力
を極力抑制する上でも好ましい。また、図１の光無線通信システムは、送信側への受信手
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段の配置を前提としない構成である。従って、作動周期をずらすことは、送信装置１００
に内蔵したカレンダ機能などを利用し、予め送信装置毎に他と重ならない作動タイミング
を規定しておくことで実施することができる。あるいは、そのように積極的に作動タイミ
ングを規定するのではなく、送信装置１００に内蔵したタイマによって作動タイミングが
規定されるようにしてもよい。タイマが製造装置に電池１５６を組み込んだ時点で起動す
るので、装置間で組み込み時点がずれていれば、作動タイミングには自然のずれが生じる
からである。
【００２７】
　そして、受信装置２００では、カメラ２１０の画面に対し、送信装置毎にその表示面が
含まれる必要十分なサイズ（例えばＶＧＡサイズ）の領域を設定し、表示面の作動タイミ
ング、作動期間および作動周期に対応して、その設定された領域に対し例えば３００ｆ／
ｓの高速度の画像取り込みを実行する。なお、このように設定された領域からの画像取り
込みを以下では切り出しと称する。そして、切り出し処理によって取得された表示面の発
光パターンに対応した光情報は、送信情報の復元を行うために転送される。このようにす
ることで、扱うデータ量を抑制しつつも、水面のゆらぎなど通信状態を乱す要因の影響を
排除し、且つ複数の送信装置から送信される２次元コードを確実且つ効率よく取得するこ
とができるようになる。また、複数の送信装置のそれぞれに対し通信状態の変化に応じた
光送信の変更指示を行うための構成を要することがないので、送信装置には小型の電源部
の使用もしくは長時間の動作を保証することもできるようになる。
【００２８】
　以下、本発明光無線通信システムの具体的な実施形態を説明する。　
　図４は、４つの送信装置が設置されている様子を説明するために、燃料プール１０をカ
メラ側から見た模式的上面図であり、符号Ａ～Ｄはそれぞれの送信装置１００の表示面を
表している。また、図５の部分（ｉ）は、表示面Ａ～Ｄの作動タイミングの例を示してお
り、この例では表示面Ｃ、Ｂ、ＡおよびＤがこの順に作動するものとしている。
【００２９】
　本実施形態において、このように作動する表示面に対して切り出しを行うのには２つの
態様が考えられる。一方は、作動タイミングの順序によらず、送信装置の空間的な配置に
基づいて切り出しを行うことであり、これは操作者所望の設定に応じたものとすることも
できる。例えば、Ａ、Ｂ、ＣおよびＤの順に切り出しを行うように設定されるのであれば
、切り出し動作は図５の部分（ｉｉ）のようになる。他方は、図５の部分（ｉｉｉ）に示
すように、作動タイミングの順序に従った切り出しを行うことであり、この場合は各表示
面に対して短い切り出し周期を実現できることから、燃料プール１０の状態をより実時間
に近く把握できることになる。なお、表示面とカメラとの同期のずれを考慮し、切り出し
動作期間には表示面の作動期間が含まれるように設定されることが望ましい。
【００３０】
　一方、送信装置間で表示面の作動タイミングが一致している場合も考慮する。図６の部
分（ｉ）は、表示面Ｂ，Ａの作動タイミングが一致している例を示しており、この場合、
同時の切り出しができないため、いずれか一方のみの切り出しが行われるようにする。図
６の部分（ｉｉ）に示すように、これら表示面の作動タイミング毎に、表示面Ａ，Ｂの交
互の切り出しが行われるようにする。
【００３１】
　なお、作動タイミングの一致とは、作動期間が完全に一致している場合のみを意味しな
い。作動期間が部分的に重なっている場合や、あるいは、重ならなくても、切り出しの切
り替えができない程の時間間隔しか空いていない場合も含む。また、図６の例では２つの
表示面の作動タイミングが一致している場合を例示しているが、３つ以上の一致が生じて
いる場合は、それらの作動タイミング毎に、循環的に切り出しが行われるようにすればよ
い。しかし作動タイミングの一致があると、その表示面の切り出し動作を行う周期が長く
なってしまうので、これを避けるためには、上述のように作動タイミングが他の送信装置
と一致しないよう予め送信装置を設定しておけばよい。
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【００３２】
　以上のような切り出し順序は、操作者の設定に応じて、あるいは自動的に、例えばデー
タ処理装置２２０のメインメモリ２２３にテーブル化しておくことができる。図７（ａ）
、（ｂ）および（ｃ）は、それぞれ、図５の部分（ｉｉ）、（ｉｉｉ）および図６の部分
（ｉｉ）の切り出しを行うために設定されたテーブルＴＢＬを示している。そして、後述
の処理においてポインタＰＮＴを適宜歩進することで、その時点で処理対象としている表
示面の切り出しを行うことができる。
【００３３】
　図８は、本実施形態に係る切り出し処理手順の一例を示す。　
　本手順が起動されると、まず、ステップＳ１でカメラ２１０を低速撮影モード（例えば
３０ｆｐｓ）で作動させる。ステップＳ３では、これに基づき、表示面の位置（座標）の
ほか、作動タイミング、作動期間および作動周期などの情報を取得する（すなわち、ステ
ップＳ３は情報提供部として機能する）。ここで、表示面の座標情報は、表示面が含まれ
る必要十分な領域を設定するのに利用され、作動タイミング、作動期間および作動周期の
情報は切り出し動作のタイミング、期間および周期を設定するのに利用される。これらの
情報を得るには、最低限、各送信装置のＬＥＤが発光しているか否かを認識すれば足りる
ので、ステップＳ１では低速度撮影モードでの作動としている。
【００３４】
　ステップＳ３で得た情報に基づき、ステップＳ５にて切り出し順の設定を行い、図７（
ａ）～（ｃ）のいずれかのようなテーブルＴＢＬを設定する（すなわち、ステップＳ５は
設定部として機能する）。次に、ステップＳ７にてカメラ２１０を高速度撮影モード（例
えば３００ｆｐｓ）に設定し、ステップＳ９にてポインタＰＮＴをテーブルの先頭に位置
付けることで、表示面の切り出し処理を開始する。
【００３５】
　ステップＳ１１では、対象とする表示面の切り出しのタイミングを待機し、切り出しタ
イミングに至ると、ステップＳ１３にて切り出し動作を実施する。次にステップＳ１５に
てポインタＰＮＴがテーブルＴＢＬの最後尾に位置しているか否かを判定し、否定判定で
あればポインタＰＮＴを歩進してステップＳ１１に復帰し、ポインタが示しているテーブ
ル位置の表示面が切り出し対象となるようにする。一方、肯定判定であればステップＳ９
に復帰してテーブルの先頭位置の表示面が切り出し対象となるようにする。
【００３６】
　以上の処理手順においては、ステップＳ９以降の動作のみが継続して実行される。しか
しながら、各送信装置に内蔵されるタイマの個体差等に起因して、各表示面の作動周期、
作動タイミングおよび作動期間が変化することが予測される場合は、操作者の指示により
、または定期的に、ステップＳ１からの処理が再起動されるようにしてもよい。あるいは
、何らかの要因で送信装置の設置位置のずれが起こることが予測される場合などを考慮し
て、ステップＳ１からの処理が再起動されるようにすることもできる。
【００３７】
　５．その他
　なお、本発明は、以上説明した実施形態および随所で述べた変形例に限らず、種々の変
更が可能である。
【００３８】
　例えば、送信装置は、水温および水圧などの測定を行う各種センサを含んだものに限ら
れない。送信装置が設置される目的や測定もしくは提示すべき環境条件に応じて適宜の測
定機器を使用するものとすることができ、それらは送信装置に一体に内蔵されているもの
であるか否かを問わない。また、送信装置はそのように測定機器と関連付けられたものに
限らず、すなわち環境条件の送信対象データを送信するものに限らず、適宜の形態を取り
得るものである。例えば、自己の状態などを送信するものであってもよい。さらに、上記
実施形態では光通信を行うためにＬＥＤ群を用いるものとしたが、２次元コードに対応し
た発光パターンの送信が可能なものであれば、液晶パネルなど適宜の表示手段を用いるこ
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【００３９】
　さらに、本発明光通信システムは種々の応用が可能である。例えば、上述の実施形態で
は、燃料プールの水中に投入されて水底に設置される送信装置に本発明を適用した場合に
ついて説明した。しかし設置箇所を取り巻く「水」という用語は広義に解釈されるべきで
あり、海水、河川水、湖沼水および地下水などを含むものである。したがって本発明は広
く、河川底、湖沼底、ダム底、海底および地下水などに設置される構造体に適用できる。
また、水以外の液体に投入されるものであってもよい。さらには、液体中に投入されるも
のだけでなく、例えば災害現場もしくは災害の発生が予測されるに送信装置を設置し、こ
れが送信する光信号をヘリコプタなどの移動体に搭載したカメラで受信するような応用も
可能である。
【符号の説明】
【００４０】
　１０　使用済み核燃料プール
　１００　送信装置
　１４０　ＬＥＤアレイ
　１４１、Ａ～Ｄ　送信装置の表示面
　１４３　ＬＥＤ
　２００　受信装置
　２１０　カメラ
　２２０　データ処理装置

【図１】 【図２】
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【図５】 【図６】
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