
 

発 明 の 名 称  

無人飛行体特性計測装置及びそれを用いた無人飛行体評価システム 
技 術 分 野  利 用 分 野 ・ 適 用 製 品  技 術 情 報  
■電 機・電 子   □機 械・加 工 

□情 報・通 信   □化 学・薬 品 

□有 機 材 料   □無 機 材 料 

□金 属 材 料   □輸 送 

□食 品・バイオ    □生 活・文 化 

□土 木・建 築   □繊 維・紙 

□農林・畜水産   □医 療・介 護 

□そ の 他（      ） 

・ドローン開発分野 

・ドローン性能評価 

詳 細 資 料：□有 ■無 

サ ン プ ル：□有 ■無 

見 学：■可 □不可 

実 施 権 許 諾 実 績：□有 ■無 

事 業 化 実 績：□有 ■無 

そ の 他： 

 

従 来 技 術 の 課 題 ・ 問 題 点 等  

従来、自律飛行能力を有する無人飛行体の製造にかかわる研究開発、品質保証には、以下に述

べるような問題点、課題があった。 

 １）無線操縦の場合にはオペレータの操縦に対して正確に動作すればよかったが、自律飛行の

場合には無人飛行体自体が飛行環境に対応して自己コントロールするため、実際に飛行し

ながら飛行状況を検証するという飛行試験をして検証するしかなかった。 

 ２）上空での振る舞いを地上で再現するためには、無人飛行体に外乱（例えば、横風によって

流されていくような外乱）を入力する必要があるがその手段がなかった。 

 ３）地上で外乱を発生させ無人飛行体の応答を計測することは可能であったが、外乱に対する

反応は無人飛行体自体がフィードバック制御によって対応するため、地上で無人飛行体の

フィードバック制御を再現することはできなかった。 

 ４）無人飛行体の飛行試験には墜落のリスクがある。そのため特に墜落リスクを伴う限界実験

が困難である。 

 ５）無人飛行体にはあらかじめ設定された飛行禁止区域について自動で飛行を拒否する機能が

あるが、飛行禁止区域を実際に飛行することは困難なためかかる実証試験ができない。 

 ６）無人飛行体の飛行制御には各種パラメータの設定が必要であるが、屋外での飛行試験では

再現性がないため、定量的なパラメータの調整ができない。 
本 発 明 により解 決 したポイント  

無人飛行体の飛行試験を墜落の危険なく様々な航空環境の下で、実際の飛行状態を模擬した形

で実施できる計測装置及びその計測データを用いた飛行特性の解析・評価システム 

技 術 の 概 要 （ 構 造 ・ 動 作 等 ）  

無人飛行体特性計測装置では、無人飛行体に航空環境の状態を計測する環境センサーと、機体

の運動を計測する機体運動センサーと、動力部の状態を計測する動力センサーとをそれぞれ設け

ると共に、各センサーからのデータを計測・制御するコントローラを備え、しかも、前記無人飛

行体の動力部の作動による作動データを用いて擬似飛行状態を現出することにより前記無人飛

行体の各種の飛行特性を計測可能に構成したことを特徴とする。 

図 ・ 写 真 ・ 特 記 事 項 等  
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