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2．ドローン飛行運用システム

飛行計画
●飛行計画策定の参照としてWebブラウザの地図
上に飛行禁止領域やハザードマップを表示可能

●Webブラウザの地図上で、ウェイポイントと呼ば
れる目的地点の緯度・経度・高度を指定可能
●ウェイポイントを次々に打っていき、一連のフライ
トプランを作成
●フライトプランをCSV形式(カンマ区切りテキスト)
で入出力

管制システム
●Webブラウザの地図上に現在飛行しているドロー
ンを表示
●クリックされたドローンの所有者や緯度・経度など
の詳細情報を表示
●クリックされたドローンの離着陸、指定したウェイ
ポイントへの移動、カメラ角度の変更操作可能
●フライトプランをドローンに送ってフライトプラン
に沿った自律飛行をドローンに指示

衝突回避
●回避アルゴリズム：ポテンシャル/インピーダンス
方式

●自機から約200メートル圏内にある他のドローン
は衝突可能性があるとして、常時位置情報をモニ
タリング
●他機が30メートル以内に近づくと、衝突を回避し
つつ目的地へと移動する軌道を計算し、ドローン
に指令
●30メートル以内に複数台のドローンがいても、相
互に衝突しない軌道を計算

飛行計画

管制システム

衝突回避
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浸水状況把握のための広域高速飛行ドローンシステム
～浸水状況を把握するため、長時間・広域飛行可能な垂直離着陸ドローンを予め計画された
飛行ルートに沿って飛行させ、リアルタイム映像を配信する広域高速飛行ドローンシステム～
●…大同大学…講師　橋口宏衛　　●…中部大学…教授　棚橋美治　　●…株式会社プロドローン　加藤喜彦
●…アイサンテクノロジー株式会社　森田将義　　●…公益財団法人科学技術交流財団…アドバイザー　新井紳一

成果概要

●津波などによる浸水状況を把握するために、市役所屋上などの狭い場所から離陸し
て、予め計画された広域ルートを自律高速飛行しながら搭載カメラが撮影するリア
ルタイム映像を携帯電話回線で配信する広域高速飛行ドローンシステムを開発した。

●広域高速飛行ドローンとして、マルチコプターモードで狭い場所から垂直に離陸し、
翼を使った平行飛行モードに移行して、バッテリーの消耗を減らし、高速に広域飛
行可能な垂直離着陸有翼ドローン（VTOL）を独自開発した。

●インターネット技術を活用して、ドローンの飛行ルートの計画、現在飛行中のドロー
ン位置・情報の表示が可能で、他ドローンとの衝突を回避しながら自律飛行を行う
ドローン飛行運用システムを開発した。

特 長

仕  様

開発技術

●広域高速飛行に向け大型垂直離着陸（VTOL）ド
ローン
●WEBブラウザ上で飛行計画可能で、付近を飛行
中のドローンの位置・情報の把握可能
●他ドローンとの衝突回避

1.VTOL
●チルトウィング方式
●VTOL外形&重量……全長2.6m、翼幅3.4m、高
さ0.9m、重量約10kg
●VTOL最大飛行速度……約100km/h
●VTOL最大飛行時間……約40分
●VTOL飛行モード……垂直離着陸/水平飛行の2
モード

●WEBブラウザ・ベース地図情報（GIS）利用の飛
行計画/管制システム

●ポテンシャル/インピーダンス方式衝突回避アルゴ
リズム

●…お問い合わせ先：

●…特 許 の 有 無：

株式会社プロドローン　営業部　加藤喜彦
e-mail…:kato@prodrone.jp　電話番号：052-950-1278　FAX：052-950-1277
無

広域高速飛行ドローンシステム

チルトウィング方式VTOL外観
（垂直離着陸モード時）
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