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1 はじめに
近年マルチコプタは災害情報を把握するために用いら
れている．我々は，マルチコプタによって撮影した複数
枚の空撮画像を迅速かつ正確に結合し，被災地の大域的
な画像を生成するシステムを開発している [1]．災害情報
把握において救助などが必要な地点（以降，重要地点）
では，より高解像度・高精度な空撮画像が要求される.そ
こで本研究では，撮影高度と隣接する２枚の空撮画像の
重なり率（以降，ラップ率）の動的に制御する空撮アル
ゴリズムを提案し，シミュレータによる検証実験を行う．

2 撮影高度とラップ率の動的制御
重要地点付近で高解像度・高精度な空撮画像を生成す
るため，重要地点付近では機体の高度を下げ，ラップ率
を上げるように機体を制御する方策を提案する．

2.1 撮影高度の制御方策
空撮画像の中心点PD，重要地点PPiを用いて，空撮
画像の中心点と重要地点の距離 Li は式 (1)で求まる．

Li = |PD −PPi | (1)

Li と基準となる機体の高度 HB，高度の振り幅 hを用
いて，撮影高度 HD を式 (2)で制御する．PD は [2]よ
り求める．

HD = HB − h・e−L2
i (2)

2.2 ラップ率の制御方策
Liと基準となるラップ率RB，ラップ率の振り幅 rを
用いて，ラップ率 RD を式 (3)で制御する．

RD = RB + r・e−L2
i (3)

3 提案手法の検証実験
実機での検証では定量的なデータの取得が困難なた
め，Unity と AirSim on Unity を用いて開発した独自
シミュレータで検証する．フィールドのサイズは 1000

× 1000 [m]とし，座標 (500, 0, 500)に重要地点を設定
する．ドローンは座標 (0, 300, 500)から x方向に移動
し，座標 (1000, 300, 500)まで移動する．本実験では、
HB = 300[m], h = 100[m], RB = 20[%], r = 70[%]と設
定した．実験の概要図を図 1に載せる．

4 実験結果
図 2は機体位置と重要地点から算出された撮影高度と
ラップ率の変化である．図 2より，空撮画像の中心点が
重要地点に接近するに連れ，高度が低下し，ラップ率が
上昇することがわかる．

図 1 検証実験の概要図
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図 2 機体位置と撮影高度，ラップ率の変化

5 まとめと今後の課題
撮影高度とラップ率の動的制御による空撮アルゴリズ
ムの提案と検証を行った．実験結果より，重要地点付近
では高解像度の空撮画像の撮影可能であることが確認さ
れ，より高精度で大域的な空撮画像の生成が期待できる．
今後，本手法により得られた空撮画像から特徴点を用い
た画像結合を実施し，結合画像の精度を検証する予定で
ある．
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