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GEOSS 10年実施計画
Global Earth Observation System of Systems

研究及び開発を推奨
•ライフサイクルデータ管理
•データ統合と情報融合
•データマイニング
•ネットワーク強化
•最適設計

相互運用性とデータシステム
共有データ、メタデータ及びプロダク
トの開発と入手可能性を促進

大容量で多様なタイプのデータの再
処理、解析及び可視化を含むデータ
管理のアプローチを促進

インターネット・ベースのサービスを
含む、国際的な情報共有及び配布を
確立

経緯

2003年6月エビアン
G8サミット：小泉総理の発言

2003年7月ワシントン

第１回地球観測サミット：宣言文

2004年4月東京

第２回地球観測サミット：枠組み文書，コミュニケ

2005年2月ブリュッセル

第３回地球観測サミット：
健全な意思決定のために包括的で，品質の高い，長
期的な地球観測情報を提供する「複数システムから
なる全球地球観測システム（Global Earth 
Observation System of Systems，GEOSS）」を構築
する10年実施計画

共同議長国：日，米，EC，南ア
参加：60カ国＋EC＋37国際機関



•統合
–自然科学データだけでなく社会科学

データ、行政データも・・

•実利用：社会的問題への
直接的な貢献
–Societal benefit



統合から利用へのステップ

• 統合
– 交換フォーマット、データ形式の標準化

– データ内容の標準化
• 位置・時刻の記述方法・内容を標準化

– ベースマップと地名辞典

• データ名称や定義を標準化

– 実際に上記規約に沿ってデータを作成・収集
する。

– 実際にデータを集積、提供できる環境を作る。

統合への道程

地名辞典

ベースマップ

オントロジー



統合から利用へのステップ

• 利用
– それぞれの利用分野ががんばる！

– 共通情報が必要。特に社会・経済へのつなぎ
• 地形、流域、河川など

• 都市・集落分布（人口・産業分布）

• 道路などの社会基盤施設
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Gridded Population of the World (GPW v3)

Global Rural-Urban Mapping Project (GRUMP)

















JAXAwebからダウンロードした静岡市の清水港付近のPRISM１B1画像データの表示



１：１拡大表示



２：１拡大表示

都市部 山間部



４：１拡大表示

都市部 山間部





どうやって膨大な画像を？

• データ作成戦略

– 一点集中方式と“多点”並列・ボトムアップ方式を
組合せ。

– 軌道決定（標定）は一点集中。

– DEM作成、地物描画は多点並列











標定（空中三角測量）の概念

標定（空中三角測量）の概念
地上基準点やパスポイントから、撮影時のセンサの位置・姿勢

を高精度に再現し、画像からの３次元計測を可能とする

レンズの歪み、CCD
アレイの位置ずれ

：パスポイント



標定システム
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マルチストリップ
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高精度軌道・姿勢決定

• できるだけ多くの隣接パスを、連結する。
– PRISMだけでなく、AVNIR-2も同時に使う価値があるかも。
– PRISMにより軌道・姿勢が高精度決定されれば、他の画

像の高度処理にも利用可能。

• 多数のパスをまとめて、一挙に軌道・姿勢決定を行う。
– パスポイント、タイポイントの取得はかなり自動化可能。そ

れらとGPS、スタートラッカーデータ等を併せて軌道・姿勢
を高精度決定。

– 地上基準点は最小限度ですむように・・・

• 集中処理が明らかに有利！
• 軌道・姿勢の高精度決定値をWebで幅広く配信

– DEM作成、地図作成の作業を非常に容易にできる。



課題

• アルゴリズム開発

– 都市・集落の抽出手法

– 道路などの抽出手法

– DEM： グローバルに適用可能なロバストな方法

• DEM作成のための処理体制・仕組みの検討

– 高精度軌道・姿勢決定といった集中作業と、DEM作成・

マッピングなどの分散作業をどのように組み合わせて実
現するか？

• データセットの検証方法と体制

– 品質などの管理？ 少なくとも品質ラベルを貼る。



END


