
内容：

MEMSセンサや希土類系磁石およびバッテリの性能向上により、
無人航空機の性能が向上してきております。無人航空機は実機に
比べて低コスト・操作が比較的簡単であることから、航空撮影やガ
イドロープの敷設、物資運搬などの空中作業での使用例が増えて
きています。

無人航空機は高性能になり、GPSを用いた自動航行が可能なフ
ライトコントローラも市販されるようになりました。しかしながら、操
作ミスや空中移動に起因する墜落や接触などの事故、またその時
に推力装置とひこうすしてプロペラやロータが使用されていること
からの被害が懸念されます。

そこで無人航空機を安全に運用するための技術として推力偏向
による姿勢制御を用いた研究開発を行っています。これまでに空
中で任意の姿勢を維持しながら飛行可能な4発型ティルトロータ機、
倒立状態で空中を移動可能な倒立型飛行体を開発しました。現在
はこの推力偏向技術を固定翼機に導入し、飛行時間の延長を可
能とするVTOL機(垂直離着陸機)の開発を目指しています。

また、マルチコプタが将来のパーソナルモビリティとして活用する
ことを目的に、ヒューマノイドロボットの重心移動によるマルチコプ
タの操縦をプロトタイプとした有人マルチコプタ、水空両用無人機
に関する研究も行っています。
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