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研 究 概 要      ： 

 本研究では以下の４つのことに取り組んだ。１つ目に、３Ｄプリンターでドローンのフレームを

作成した（図１）。２つ目に、Arduino というプログラミング言語を使い、ドローンのフライトコン

トローラーを自作した。Arduino は広く使われており、ドローンを自動飛行などに応用できる可能

性がある。慣性計測センサーを Arduino に接続し、加速度と角速度のデータを読み込み、それをも

とにピッチ、ロール、ヨーを計算した。ラジオ受信機からのデータを Arduinoに読み込んだ。Arduino

と複数のブラシレスモーターを接続し、回転する速度を制御した。PID 制御を行い、ドローンが安

定した飛行を行うことを試みた（図３）。Arduinoは、ラジオ受信機から命令されたピッチ、ロール、

ヨーに、慣性計測センサーで測定した現在のピッチ、ロール、ヨーを近づけるために必要な４つの

モーターのスピードを計算する。それらをブラシレスモーターに出力することで、ドローンは安定

した飛行を試みる。３つ目に、ドローンを無線制御するコントローラーを自作した。２つのジョイ

スティックからのデータを Arduino で動く ESP32 で読みこみ、それをもとにドローンに求めるピッ

チ、ロール、ヨー、揚力を計算した。２つの Xbeeを接続し、無線でブラシレスモーターの回転速度

を制御した。４つ目に、慣性計測センサーを使い位置計算に取り組んだ。位置を把握することは、

ドローンがホバリングしたり、自動飛行するために必要である。CAD ソフトウェアで加速度の分解

を可視化し（図４）、慣性計測センサーからの加速度のデータを、X,Y,Z軸上の加速度に変換する式

を出し、Arduinoで実行した。                                    

                                                       

研 究 成 果      ： 

本研究の成果は以下の４つがある。１つ目に、充分な強度のあるドローンのフレームを作成でき

た。２つ目に、慣性計測センサー、ラジオ受信機、ブラシレスモーターと Arduino が安定した通信

を達成し、それをもとに PID 制御ができた。PID 制御の実験において、ドローンを傾けると力が逆

向きに働き、姿勢を安定させようとする姿が観察できた。３つ目に、自作したコントローラーに安

定してジョイスティックからのデータを ESP32に読み込み、Xbeeによる無線通信ができた。４つ目

に、位置計算の式を算出し、Arduino で実行できた。今後の課題は、ドローンの安定した飛行と、

位置計算の精度を上げることである。                               
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研究成果写真      ： 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

図４  CAD ソフトウェアを使った位置

計算の式の算出 

 

図１  CAD ソフトウェアを使ったドローンの 

フレームの作成 

図３ PID制御実験の様子    

図２ ドローンの回路図 


