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Abstract— This paper describes an indoor navigation system for flying robot which uses a SOKUIKI sensor “URG”.
The “URG” is a very small LRF enough to be installed in a flying robot for indoor. In this report, we present the resarch
plan, system hardware of flying robot, and a result of the fundamental experiment.

1. はじめに
建築物内には平坦な床面だけでは無く、階段やスロー

プといった様々な形状の床が存在する。屋内をくまな
く巡回するには、それらを全て走破する機能が必要に
なる。そのような機能を接地した状態で移動するロボッ
トに実装するのはとても困難である。そこで、床形状
に影響されない移動手段として、飛行ロボットが考え
られる。
これまでにも、自律飛行ロボットの研究は国内外で

行われている 1)2)3)。屋外用の飛行ロボットならば大型
の機体も使用可能なため、サイズや重量の大きいセン
サの使用が可能である。しかし、屋内で運用可能なサ
イズの飛行ロボットでは、その可積載量が非常に少な
いため、屋内巡回時の物体計測に一般的に用いられる
レーザレンジファインダ (以下 LRF)を搭載した屋内用
飛行ロボットの研究は今まで行われていなかった。
しかし近年、北陽電機 (株)により従来のセンサに比

べて非常に軽量で小さい測域センサである URG4)が開
発された。このURGを小型ヘリコプターに搭載するこ
とにより、自律飛行体による屋内巡回が可能であると
考えた。
そこで、本研究では、測域センサURGを搭載した飛

行ロボットを用いて、自律的に屋内巡回を行うシステ
ムの構築を目指す。本稿では、自律飛行ロボットの構
成と，飛行ロボットに搭載したURGを用いた環境計測
の基礎実験について述べる。

2. 自律飛行ロボットシステム
本研究で構築しようとしている自律飛行ロボットの

ハードウェア構成を Fig.1に示す。
飛行体は、ModelSport社が発売しているヘリコプター

“CH-46 SeaKnight”(以下CH-46)を使用することにした。
これは490[mm]のロータを2基備えているタンデムロー
タヘリコプターで、全長は 890[mm]である。バッテリー
を除いた重量は 490[g]である。このヘリコプターに、電
圧 11.1[V]、容量 2200[mA/h]、重量 150[g]の Polymer-
Lithiumバッテリーを搭載する。
周囲の環境を計測する外界センサに、測域センサURG

を用いる。このセンサは、従来の LRFと同様にレーザ
光を扇状に走査し、その光が物体に当たって戻ってく
るまでの時間を計測することで、物体までの距離を計
測する。本研究で用いた URG-X003Sは、周囲 240度
の範囲について距離約 4[m]までの物体を検出可能であ
る。URGのサイズは 50[mm]× 50[mm]× 70[mm]、重

Fig.1 System hardware of autonomous flyng robot

量は 160[g]である。この URGを自律飛行ロボットの
前方に計測面が地面に対して並行になるように取り付
け、周囲の環境を計測する。

また、距離センサとして、小型軽量な PSDを計測方
向が地面に対して垂直になるように取り付け、地面か
らの高さを計測する。さらに、自律移動ロボットの周
囲の映像を取得するために、小型カメラを使用する。

なお、自律飛行ロボットには小型の計算機を搭載し、
以下の処理を行わせる。

1. 飛行ロボットの操作
2. URGや PSD距離センサのデータ処理
3. 自己位置推定と自律ナビゲーション
4. 小型カメラからの映像の取得と蓄積



Fig.2 Flying robot used in the basic experiment

Fig.3 Environment of the basic experiment

3. 基礎実験
基礎実験としてURGを搭載した飛行ロボットを空中

で静止させ、浮遊状態時のURGのデータ取得を試みた。
構築した飛行ロボットを Fig.2に示す。前述したCH-46
の前方に URGを取り付けてある。URGのデータはは
有線により、地上の PCで取得した。
実験は Fig.3に示す廊下で行った。この廊下の幅は

185[cm]である。飛行ロボットを手動で地上 15[cm]の
位置に静止させたときに得られたデータを、二次元平
面上にプロットしたものを Fig.4に示す。URGは Fig.4
の座標 (0,0)に位置している。
この Fig.4を見ると、2つの平行な壁が計測されてい

る。また、原点付近にも計測データが存在しているが、
これは飛行ロボットの脚である。

Fig.4 Measured data obtained by URG mounted on flying robot

Fig.4のデータと飛行ロボットが静止している時の
URGの計測データを比較すると、一致していること
が確認できた。よって、Fig.3で示した廊下の壁が飛行
ロボットの URGによって正しく計測できている。

4. まとめと今後の課題
本研究では、測域センサURGを取り付けた自律飛行

ロボットの屋内巡回システムの構築を目標としている。
本稿では、自律飛行ロボットのハードウェア構成と、

飛行ロボットに取り付けたURGによるデータ取得とい
う内容の基礎実験の経過について報告した。
今後の方針としては、まず飛行ロボットを自律的に

飛行させるようにした後、URGのデータを用いて自律
ナビゲーションができるようにしていきたい。
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