
（１）遅延保証経路切り替え目視外ドローンマルチホップ制御通信 
「タフ・ワイヤレス」（11月に仙台にて実証実験成功） 
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中継用ロボット 
（飛行） 

制御対象ロボット 
（飛行） 

制御対象ロボット 
（地上） 

遠隔操縦者 

障害物を超えて
見通し外制御 

ロボット同士・端末同士が協力するこ
とにより、見通し外で活動するロボッ
トへの遠隔制御を可能に 

コンクリートの建物、
壁、樹木、山など 

中継用ロボット 
（地上） 

 マルチホップで見通し外のロボットを遠隔制御 
 応答遅延時間を保証（約50～60ミリ秒） 
 経路間の切換えは、ほぼ無瞬断 
 特定のフライトコントローラ機種に依存しない 
 920MHz帯を使用、免許不要、他と共用可能 
 災害時、携帯電話が不通でも使用可能 

目的 特徴 

中継制御通信モ
ジュールを搭載して
飛行するドローン 

6kh3x78n6sjp
スタンプ



（２）飛しょう体間位置情報共有システム 
「ドローンマッパー」（11月に仙台にて実証実験成功） 
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 インフラや基地局が不要な小容量ネットワーク 
 放送型プロトコルで通信手順を単純化 
 2ホップ先までカバー、見通し外も検知可能 
 920MHz帯使用、免許不要、他と共用可能 
 国際規格化が進行中の技術を採用
（IEEE802.15.8) 

1～2kmの範囲で無人機どうし、あるいは有
人ヘリとの間で位置情報を共有し、将来の衝
突回避・運行管理に向けた基盤をめざす 

同種・異種飛しょう体間での
位置・ID情報共有 

遠隔操縦者 
遠隔操縦者 

有人ヘリ 

目的 特徴 

試作モニタ画面 ドローンマッパー
モジュール試作機 
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