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研究概要︓ドローンは機動性と効率性の高さから大きな注目を集め、さまざまなビジネスアプ
リケーションとしての利用が拡大している。これからドローンサービスの範囲を広げるために、複数
のドローンが協調して動作できるようにするモジュール式ドローンシステムを提案する。本システ
ムは、個々のドローンを接続して連携させることで個々のドローンの長所を活用し、全体的なパ
フォーマンスと汎用性を高めることを目指す。モジュール式のアプローチは、スケーラビリティを向
上させるだけでなく、特定のタスクに合わせてドローンを構成する柔軟性も提供し、最終的には
より効率的で効果的なドローン運用につながると考える。この革新的なソリューションを通じて、
物流、農業、ドローンシステムによる監視など、さまざまな業界で新たな可能性を切り開くことを
目指している。

研究背景︓近年、IoT や 5G などの情報技術の利活
用・向上が進みつつある。このような背景から、本研究で
はドローンの中でも一般的なクアッドコプターをモジュール
化し、用途や環境に応じて単独飛行または複数機の連
携飛行が可能なドローンシステムを開発した。ドローンの
基本構造を設計し、関連部品を選定し、その基盤に合
わせて動作する制御システムを確立する。さらに、ドロー
ンの姿勢制御（方位制御）は、加速度と角速度から
方位角を推定し、その測定値に基づいてモータを制御ができるようにシステムを構築した。

研究成果︓本研究では、ドローンの基本制御システムを確立し、ドローンにモジュラー機構を付加したモジュラードローンの構造と通信シ
ステムを提案した。モータとバッテリの構成を大幅に変更することで、最大推力が大きく、飛行時間も長いドローンを用いたモジュラードロ
ーンシステムを提案した。モジュールの結合にはネオジム磁石、モジュール間通信には I2C 通信を用いることで、モジュール数が増えても
個別に通信できるシステムを構築し、結合構造を用いて各モジュールのローターを個別に制御し、合体状態で浮上させることに成功した。
しかし、今後の課題として、機体形状やローターの位置、ローターの数が通常のドローンのように左右対称ではないため、結合飛行時に
安定した姿勢をとることが難しかった。そのため、今後は 2 機以上のモジュラードローンを結合した際の新たな制御システムを構築すること
を検討する。

用語解説︓ 

I2C通信︓I2C（Inter-Integrated Circuit）はフィリップス社（現 NXP社）が提案した 2線直列通信システムのことを示す。 
ローター︓発電機、タービン、モータなど回転機の回転する部分のことを示す。

図 1 システム検証用小型ドローン 

図 2 磁石接続を備えたモジュール型ドローン 
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