
飛行ロボットを活用した災害救助支援
株式会社自律制御システム研究所 野波 健蔵

① 遠隔地から機体制御をし、高速空撮による画像取得と合わせ
リアルタイム画像伝送

② 高精度位置推定飛行によるレーザースキャンと、多重解像度
データベースによる解析

③ 音源探査ロボによる遭難者の位置特定、マルチホップ通信を
用いて機体制御と情報収集を実施

④ ロボットアーム搭載ロボによる、高所かつ不安定な場所へ救
援物資運搬

⑤ 可変ピッチ飛行ロボによる、火災現場（上昇気流環境）での安
定飛行

飛行ロボットのデモシナリオ



会場

* 長距離飛行ルートは福島県ロボット産業推進室、南相馬市と調整済み

①見通し外の領域で、高度一定プラン機能
により安全に1kmの飛行計画を作成

自律研 デモ飛行ルート

②目視外長距離飛行にも対応した通信機器搭載
・920MHz LoRaでテレメトリ通信 (25km以上)
・5.7GHzで映像伝送 (25km以上)

③中央管制から遠隔モニタリング

③空撮画像を統合したオルソ画像
で被害状況を確認



山岳部での高度一定ルートプランニング



撮影風景（リアルタイム画像伝送）
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災害対策本部から現場への指示

災害現場でのドローン制御作業

• 他の作業者や防災ヘリとの調整等を行
いながら、ルート設定等のドローンの飛
行準備も並行して実施する必要がある

• ドローンの飛行状況は現場でのみ確認
可能

遠隔操作によるドローンの制御

• 現場での作業は、現場での関係各所
との調整に専念

• ルート決定等の飛行準備は対策本部
から実施可能

• 飛行の様子を遠隔地にて確認可能
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空撮による被害状況確認 －オルソ画像

次ページで拡大表示
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空撮による被害状況確認 －画像拡大



会場

* 長距離飛行ルートは福島県ロボット産業推進室、南相馬市と調整済み

①見通し外の領域で、高度一定プラン機能
により安全に1kmの飛行計画を作成

再掲) 自律研 デモ飛行ルート

②目視外長距離飛行にも対応した通信機器搭載
・920MHz LoRaでテレメトリ通信 (25km以上)
・5.7GHzで映像伝送 (25km以上)

③中央管制から遠隔モニタリング

③空撮画像を統合したオルソ画像
で被害状況を確認


