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1．物流用ドローンポートシステム システム概要①
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自律飛行

ドローンポート
ドローンポート

離陸

着陸

ドローンポートに設置した
(a)  Wi-Fi電波発生装置、
(b)  マーカー
により、水平誤差50cm以下で
ドローンの離着陸を行う。

（詳細はＰ４）

高精度なドローンの自動離着
陸支援システム

ドローンの安全な離着陸をサポート

ドローンポートでのリアルタイ
ムの風速・風向の観測値を、
予め算出しておいた離発着可
能上限値と照合することによ
り、離発着の可否を判断。

（詳細はＰ５）

ドローンポート周囲のリアルタ
イム風速・風向予測システム

第三者の侵入をリアルタイム
で検知して、離着陸可否を判
断。

（詳細はＰ６）

ドローンポートへの第三者侵
入検知システム

サポートサポート
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運用支援クラウド
システムの活用

（機
能
拡
張
）

（既
存
機
能
）

①各ドローンポートの
データを受信し、情報
を統合。

②個々のドローンが利用
する離発着ドローン
ポートに関して、経路
全体に統合的に離発
着の可否を判断。

ドローンA
ドローンB

ドローンC

ドローンポートD

（例）SoraPassMaP（JUIDA、ゼンリン、ブルーイノベーション提供サービス）

飛行禁止・危険区域等の地図情報の提供、気象情報の提供（今後追加予定）などにより飛行計画
の作成などを支援

運用支援クラウドシステム（機能拡張）

1．物流用ドローンポートシステム システム概要②
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ドローンポートCドローンポートB

ドローンポートA
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2．物流用ドローンポートシステムの達成目標
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物流用ドローンポートの技術課題 目標

➀

安全で高精
度な自動離
着陸システム
の実現

➀－a
高精度なドローン
の自動離着陸シ
ステム

ドローンを中高度から誘導して、水平誤差50cm以
下でドローンの離着陸を行う。

➀－b

ドローンポート周
囲のリアルタイム
風速・風向予測シ
ステム

ドローンポートの風況をリアルタイムで監視して、
風速値に応じてドローンの離着陸可否を判定し、
安全にドローンの離着陸を行なう。

➀－c
ドローンポートへの
第三者侵入検知シ
ステム

ドローンポート内の第三者の侵入をリアルタイム
で検知して、安全にドローンの離着陸を行なう。

②

ITを利用した
ドローンポー
ト運用支援シ
ステム

②
既存の運用支援
クラウドシステム
の機能拡張

・各ドローンポートからの情報を集約し、離発着使
用予定のドローンポートセットにおけるドローンの
離着陸の可否等の判断・通知を行う。
※既存の運用支援クラウドシステムによる支援サービス
で、飛行前に、飛行予定経路周辺の飛行禁止・危険エリ
ア情報や気象情報等を提供可能。当該サービスにドロー
ンポートに関する判断・通知等の機能を付加。
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3．目標達成のための解決方法
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目標 解決方法

ドローンを中高度から誘導し
て、水平誤差50cm以下でド
ローンの離着陸を行う。

①自律飛行時にＧＰＳの位置情報では水平高度に誤差（十数m～数十
m）が生じるため、ドローンポートに誘導用のWi-Fi電波発生装置と
マーカーを設置。
②ドローンポート周辺上空では、ＧＰＳ信号に加え、(a)Wi-Fi電波を捉え
て、Wi-Fi電波の３点測量により正確な着陸位置を把握。
③(b)マーカーを確認できる高度まで降下した後、カメラ及びセンサーも
活用して、着陸地点に正確に着陸。

ドローンポートドローンポート

Wi-Fi

着陸イメージ

(a)Ｗｉ-Ｆｉによる誘導 (b)マーカーによる誘導

Wi-Fi

Wi-Fi

（ア）３点からのWi-Fi電波の
強弱により、ドローンポート
との位置関係（水平距離と
高度）を把握

（イ）ＧPSの位置情報とWi-Fi電波
からの位置情報により降下

（ウ）ポートに設置したマー
カーをセンサーで確認できる
高度まで降下

（エ）着陸位置をマーカーによ
り確認し、位置補正しつつ着
陸
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3．目標達成のための解決方法
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目標 解決方法

ドローンポートの風況をリ
アルタイムで監視して、風
速値に応じてドローンの
離着陸可否を判定し、安
全にドローンの離着陸を
行なう。

①ドローンポート地点での風速・風向に応じて、ドローンポート周辺空間
（周囲上空等）の風速・風向がどのように変化するかについて、予めシ
ミュレーションを行っておく。（既存のシミュレーションソフトにより算出可
能）
②①のデータに基づき、ドローンポートにおいて離着陸可能な風速・風向
のパターンを予め決定。
③ドローンポートに設置した風速計で、風速・風向をリアルタイムで観測し、
②のデータと照合することにより、離着陸の可否を判断。

ドローンポートドローンポート

離陸時イメージ 着陸時イメージ

（ア）風速・風向の観測地をドローンポート
管理PCに送信

（ウ）ドローンに対し
て離陸可否
の応答

（ア）風速・風向の観測地をドローンポート
管理PCに送信

（ウ）ドローンに対し
て着陸可否
の応答

（イ）観測地と、予め実施し
たドローンポート周囲の風
速シミュレーション結果を
照合し、離着陸の可否を
判定。

（既存シミュレーションソフトを活用）

管理ＰＣ 管理ＰＣ

風速シミュレーション結果イメージ
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3．目標達成のための解決方法
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目標 解決方法

ドローンポート内の第三者
の侵入をリアルタイムで
検知し、安全にドローンの
離着陸を行なう。

①ドローンポート内の安全性を確保するため、第三者の侵入を検知
するセンサーを設置。
②センサーによるドローンポートへの第三者侵入の監視情報を管理
ＰＣに送信し、管理ＰＣが離着陸可否を判定。
③ドローンからの離着陸要求に対して、離着陸可否の判定を応答。

（ア）センサーによる監視情報をドローン
ポート管理PCに送信

（ウ）ドローンに対して
着陸可否の応答

ドローンポートドローンポート

管理ＰＣ管理ＰＣ

離陸時イメージ 着陸時イメージ

（イ）管理ＰＣで離陸の可否を判定し、ドロー
ンに対して離陸可の応答

（ア）センサーによる監視情報をドローン
ポート管理PCに送信

（ウ）ドローンに
対して離陸可
否の応答

（イ）管理ＰＣで離陸の可否を判定し、ドロー
ンに対して着陸可の応答
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4．研究開発状況報告
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物流用ドローンポートイメージ

管理ＰＣ

風速計

第三者侵入センサ

第三者侵入センサ

Wifi

Wifi

Wifi(通信用)

Wifi



5．今後の検討フロー（28年度）

検証実験及びデータ解析

2016年

7月

11月

2017年
1月

連絡会

第1回連絡会
(報告)ドローンポート概要
(報告)29年度スケジュール

12月

2月

3月
第3回連絡会
(報告)検証結果報告
(意見交換)制度関係、利用コ

スト
(報告)29年度スケジュール

物流用ドローンポートの研究開発
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ドローンポートの利用に
向けた検討

各システムの開発

・高精度なドローンの自動離着陸システム
・ドローンポート周囲のリアルタイム風速・風向観測シ
ステム
・ドローンポートへの第三者侵入検知システム
・運用支援クラウドシステムへの機能拡充

制度関係の整理
・ドローンポート関連法令
（航空法、電波法等）
・事故時の責任、保険等検討

利用コストの算出
・ドローンポート利用に係る
コストの算出（設置、維持）

第2回連絡会
(報告)ドローンポート開発

状況
(意見交換)ドローンポート

の利用方法
(報告)検証実験予定項目

各システムの検証

検証実験
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各システムの検証

６．今後の検討フロー （平成29年度）

2017年

5月

11月

2018年
1月

4月

連絡会

6月

9月

10月

12月

2月

3月

第5回連絡会
(報告)総合検証実験結果

第6回連絡会
（報告）ドローンポートの

総合評価

8月

7月
第4回連絡会
(報告)ドローンポートの具

体利用シミュレー
ション

(意見交換)ドローンポート
の費用低減案

（報告）総合検証実験予定

「物流用ドローンポート」の総合評価
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物流用ドローンポートの研究開発

各システムの改修等

制度関係の整理

利用コスト
・費用低減案等の検討

ドローンポートの利用に
向けた検討

総合検証実験

システムの統合検証

まとめ
必要に応じたシステムの改修等
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