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上空からの情報収集 

物資運搬 

 
• ラジコン飛行機ではない 
• 人が近づけないような場所へ飛行 

– 情報収集、物資運搬 
 

プロジェクト目的 

目的に応じて，誰にでも簡単に操縦できるようにする 
目的 

飛行ロボットについて 



• プロジェクト目的を達成するために 

プロジェクト目標 

�物資運搬 
�目標地点への確実な到達 
�自動投下 

 

容易な変針 

軸線 目標地点 

目標地点への軸線上に機体を容易に乗せる 
目標地点を認識する 

容易な変針の実現 

画像処理 

画像処理 



• 空撮、画像送信システム、単純な自動制御 
• 問題点：通信時間長く、制御に反映難しい 

昨年の成果 



今年の開発成果 

双発モーター・複葉機 
・ペイロードの増加 

自動操縦装置 
・昨年の技術を応用 
・物資の自動投下や 
 舵の制御を行う 

オンボード画像処理装置 
・飛行中に画像を取得し、リアルタイム画像処理 
・処理した情報を自動操縦装置に送信 



リアルタイム画像処理と自動操縦 

 Raspberry Pi 2 
 

・画像処理 
・目標の抽出 

 Arduino mini pro 
 

・物資の投下判断 
・舵角の制御 

システムの流れ 

 サーボ 
 

・物資の投下 
・舵角の操作 



今年の成果 
• リアルタイム画像処理による自動投下、舵の制御 



プログラム 
• MATLAB Simulink（画像処理） 

 
 
 

 
• Arduino（自動操縦） 

 
 
 

 



画像処理 
目標 

 
 

 

画像の中から目標を抽出する方法を考案 

画像 
 
 

 



画像処理 
• 色相、彩度、明度による抽出 

 
 

誤検出の発生 フィルターによって誤検出部分を除去 



画像処理 
• 画像全体のピクセル数を評価 
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画像処理 
• ピクセル密集度合いに変換する独自フィルターの原理 

ピクセル数 

ピクセル密集度合い 

重ね合わせ 



画像処理 
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画像処理 
• 縦方向と横方向で同処理を行う 

 
 

誤検出部分の除去 
処理が早い為，オンボードでのリアルタイム処理が可能 



画像処理と自動操縦 
• 飛行中に取得する悪条件の画像でも処理が可能 

 
 

中心 

画像内での目標の中心座標算出 自動投下 
舵の制御 



得られた成果と今後の課題 

オンボードでのリアルタイム画像処理による 
自動投下、舵の制御  

 
 

より高度な自動制御、画像処理を組み合わせる 
今後の課題 

目的に応じて，誰にでも簡単に操縦できるようにする 



他の活動状況 
• 第11回全日本学生室内飛行ロボットコンテスト 

– 一般部門決勝戦４位 
– ベストパイロット賞 

 



御礼 
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