
 

能動的3次元通信エリア制御を用いた複数無人航空機による

同時観測技術の研究開発
（研究代表者：樋口 健、所属研究機関：室蘭工業大学、研究期間：フェーズⅠ：平成26年度、フェーズⅡ平成27～28年度）

追尾アンテナを有する複数の地上局による能動的

3次元通信エリア制御を適用し、複数無人航空機

（UAV）による実時間同時観測技術を確立

研究目的

成果：複数UAVに対し、自営無線システム（無線LAN）を利用した広カバレッジ、

高信頼かつ高品質なブロードバンド無線通信リンクを実現

社会的意義：本研究開発により、大規模設備や大型プラント等での迅速・低コ

スト・安全な検査・遠隔監視システムを構築する技術が確立

期待される研究成果及びその社会的意義

研究開発の概要

本研究開発の検討 成果 波及効果

動的無線NW
制御技術

UAVによる多様な

遠隔監視・制御
サービス普及能動的3次元

通信エリア制御
技術

高品質・大容量
無線通信

複数UAVによる
同時観測

• UAVの位置・姿勢推定機能ならびに追尾アンテナによる能動的3次元通信エリア制御技術
• UAVの機体構造に適した小型搭載アンテナ構成技術
• ハードウエアとしてのUAV・搭載アンテナ・追尾アンテナ地上局を用いた技術の検証

UAV位置予測・
追尾制御技術

地上局
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（エ）UAV飛行による総合
実証実験

（ウ）能動的3次元通信ｴﾘｱ制御を
用いた品質保証型無線通信技術

（イ）UAV搭載用アンテナ

（ア）UAV予測・
追尾制御技術

システムサーバ
・各アンテナの追尾方向決定
・各地上局の使用チャネル決定
・各UAV局の接続地上局決定

・無線CH、追尾制御情報

・信号強度、位置情報

研究開発内容説明図 

 

 


