
我が国では地震や水害などの大規模災害が頻繁に発生しており、発災時の人命救助
や復興支援のための体制を整備することが強く求められています。
私たちの研究グループでは、自律的に飛行可能なドローンを用いて、発災直後の被

災地の状況を効率的に収集すると同時に、被災者のもつスマートフォンなどに避難経
路に関する情報を配信するシステムの確立に向けた研究に取り組んでいます。特に、
さまざまな業種の組織や個人がもつドローンを草の根的に活用して、これらのドロー
ンが協力しながら情報収集や情報配信を行えるよう、個々のドローンを制御する方法
論について検討しています。たとえば、時々刻々と変化する被災地の状況を監視する
際、同じ場所を複数のドローンが何度も探索することは無駄になります。これを避け
るため、無線通信を介したドローン同士の情報共有により、他のドローンが最近探索
した地点への移動を避ける制御を加え、利用可能なドローンで被災地域全体を満遍な
くかつ頻繁に探索可能とする手法を考案しました。
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無線通信を用いた
協調動作の導入で
探索領域全体を
頻繁に探索！


