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第１４回全日本学生室内飛行ロボットコンテスト 

機体審査用紙（自動操縦） 

エントリー部門 
所

属 
久留米工業高等専門学校 

自動操縦部門 

機

体

名 

(フリガナ) クトリ 

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

Chtholly    

機 体 諸 元 

種 

類 

□ 飛行機(ヘリウム使用  有 ・ 無 ) 

□ 回転翼機(主回転翼を動力駆動しないもの) 

□ 飛行船(浮揚ガスはヘリウムガスに限る) 

 

 

全 
長 790ｍｍ 

全 
幅 1050ｍｍ 

全 
高 320ｍｍ 

  

小型で、低速域の飛行と安定に優れた機体。 

空虚重量 240グラム 
注１：離陸重量から救援物資とペイロードの重量を除いた重量． 
注２：飛行船の場合はヘリウム浮力を除く． 

バッテリー 種類： □ Li-Po， □ Ni-Cd， □ Ni-MH， □ Li-Fe セル数：   2  セル 

重心位置 
(救援物資除く) 

（  翼前縁 ）を基準に，（  尾翼  ）方向へ（  90  ）ｍｍ 

主翼面積と翼面荷重 

（注：飛行船はガス容積を記載） 

主翼面積： 20 dm2，翼面荷重：      12 グラム／dm2 

（ガス容積：             ｍ3） 

  
 

全計画から開発までの期間： 約   12 週間 試験・練習総飛行時間： 約   20   時間 
 

「本書式は全４ページです．越える場合は各ページの表の幅を適宜修正してPDFで４ページに収めること．」 

8月 31日(金)締切 
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第１４回全日本学生室内飛行ロボットコンテスト 

機体審査用紙（自動操縦） 

エントリー部門 
所

属 
久留米工業高等専門学校 

自動操縦部門 

機

体

名 

(フリガナ) クトリ 

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

Chtholly    

 

自 動 操 縦 装 置 の 概 要 

観測する物理量と，その説明（略画含めて良い）．構成機器の性能や型番を含む． 

 
 

 

超音波センサ（HC-SR04）を用い、音波が戻ってくるまでの時間を計測し、既知の音の速さより地上からの高度を算出する。 

加速度及び角速度センサ（MPU6050）を用い、ＸＹＺ軸の加速度・角速度を得る。それを積分を用いて、現在の機体の姿勢を推定する。この姿

勢とは出発時の姿勢から何度どの方向に傾いたかというものである。 

観測する物理量はこの七つである。 

制御基板にはArduino pro-miniを用いる。制御基板が操作できるのは動力モータの回転数、エルロンサーボ、エレベータサーボ、ラダーサーボ、

投下装置サーボの動作角度、自動操縦確認LEDの点灯である。 

水平旋回では任意の傾きをあらかじめ決めておき、現在の姿勢がその傾きになるようにPID制御を用い、エレベータとエルロンのサーボを動かす。

ラダーサーボは任意の角度に固定する。 

八の字も水平旋回と同様である。ただし、姿勢のZ軸の値が八の字を開始した時のZ軸と同じ値をとったら逆向きに旋回するようにラダーサーボ

を任意の角度に動かす。 

自動無動力滑空では、滑空姿勢をあらかじめ決めておき、その姿勢を取るようにPID制御を用い、ラダーとエレベータとエルロンのサーボを動か

す。また高度を常に観測し、一定以上の高度を下回った時は動力モーターを動かし、ラダーとエレベータとエルロンのサーボを任意の復帰用の角度

に固定し、滑空から復帰する。 

自動タイムトライアルでは先にどういうコースを描いて飛ぶのかを考え、それにトレースさせる飛行を目指す。推測航法と言う500年以上前のア

ルゴリズムを用いる。機体がどの向きにどれだけ傾いているのか（姿勢）、MPU6050から得られる加速度を積分して求めた機体の速度、そして時

間。この三つが分かれば機体がスタート地点からどの位置にいるかが求められる。巡航姿勢をあらかじめ決めておき、PID制御を用い、エレベータ

とエルロンのサーボを動かす。コースの決められたポイントに到達したらラダーのサーボをPID制御を用い決めた姿勢を向くようにする。この二つ

のことにより、トレースを実現する。 

自動操縦モードとマニュアル操縦モードの切り替えを受信機の６ｃｈを通じて行い、自動操縦モードのモード内容の切り替えを、切り替えた後の

最初に操舵スティックが倒された方向で判断させる。 

また、自動操縦モードに切り替わったらLEDを点灯させ、マニュアル操縦モードに切り替わったらLEDを消灯させる。 
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第１４回全日本学生室内飛行ロボットコンテスト 

機体審査用紙（自動操縦） 

エントリー部門 
所

属 
久留米工業高等専門学校 

自動操縦部門 

機

体

名 

(フリガナ) クトリ 

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

Chtholly    

制御系全体のブロック線図等 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

姿勢を維持させるために、ピッチはエレベータ、ヨーはラダー、ロールはエルロンによって操作する。 

 それぞれ、外乱によって常に一定を取るわけではないので、フィードバックによって常に適切な操作量を各

舵はとる。 

ピッチ、ヨー、ロールの目標値はミッションごとに飛行実験を行い決定する。 

モータの出力も同様である。 

自動操縦モードとマニュアル操縦モードは6chで切り替えを行い、モード管理は操舵スティックの操作を通

じて行う。すなわち、使用するのは2ch、4ch、6chの三つの組み合わせである。 
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この面は記載せずに提出 

 
機体審査項目 

審 査 結 果 
備  考 

練習前 予選前 決勝前 

１ 

種
類 

1) 種類 □ 飛行機 
□ 回転翼機 
□ 飛行船 

   

2) オリジナル性 

 ○× 

 
  

 

２ 

重
量 

空虚重量 

・地上補助装置含む 

・飛行船は最大長 

・離陸重量から救援物資除く 

 

 

ｇ 

cm 

 

 

ｇ 

cm 

 

 

ｇ 

cm 

250.0g以下 

（飛行船は 1７0cm以下） 

空虚重量から地上補助装置 

除いた機体の空虚重量 
ｇ ｇ ｇ 

 

３ 

動
力 

1) 動力系統種類 

 ○× 

 
  

電池と電動モータでプロペラを回

す方式か？（回転翼機は別条件） 

2) モータ・プロペラの
取付・安全性 ○× 

   留具の誤使用，クラック，接着・取り

付け不良等 

3) 絶縁 

 ○× 
   絶縁皮膜の徹底 

４ 

バ
ッ
テ
リ
ー 

1) 種類 □ Li-Po 

□ Ni-Cd 

□ Ni-MH 

□ Li-Fe 

□ Li-Po 

□ Ni-Cd 

□ Ni-MH 

□ Li-Fe 

□ Li-Po 

□ Ni-Cd 

□ Ni-MH 

□ Li-Fe 

Li-Po ：２セル以下（3.4〜3.7V／セル） 

Ni-Cd ：７セル以下（1.2V／セル） 

Ni-MH：７セル以下（1.2V／セル） 

Li-Fe ：２セル以下（3.3V／セル） 2) セル数 セル セル セル 

3) 残量・劣化具合 

 ○× 
   

膨張など劣化や損傷がみられな

いか．送信機のバッテリー残量 

５ 

機
体 

1) 進行方向の先端・突
起部安全性 ○× 

   制御不能時の機体が周囲に危害

を与えにくい対策されているか． 

2) 組立・装備状態安全
性 ○× 

   クラック，接着不良，取り付け不

良．リンケージの仮止は不可． 

６ 
無
線
方
式 

1) 2.4GHz（受信機とリ

ンクして確認） ○× 

   ラジコン専用周波数 

2) 送受信部改造無し 

 ○× 

   プロポ・データ伝送送受信器 

技術適合マークの確認 

3) 非常時ON-OFF 

機能 ○× 

   緊急時には動力を遠隔操作により

確実にＯＦＦできるか． 

4) フェールセーフ機
能 ○× 

    

７ 

推進系統全開，フル操
作の安全性 ○× 

   ランダムなフルパワーとフル反転状態

の組合せで，全機機能し，安全上の問
題が無いことを確認． 

８ 

自
動
操
縦 

1) 自動操縦模擬実演 

 ○× 

   自動操縦モードで，機体の姿勢変

化等に応じ舵角等が自動変化 

2) LEDの視認性 

 ○× 

   手動操縦から自動操縦への切り

替えを確実に視認できるか 

3) 手動→自動と，自動
→手動の移行性 ○× 

   移行は円滑かつ誤動作なし 

4) 緊急時に手動モー
ドへ切り替え ○× 

   緊急時，手動操縦モードへ瞬時に

切り替えが行える 

９ その他（備考）     

10 
機体審査結果 

 ○× 
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第１４回全日本学生室内飛行ロボットコンテスト 

機体審査用紙（自動操縦） 

エントリー部門 
所

属 
東京農工大学 航空研究会 

自動操縦部門 

機

体

名 

(フリガナ)        スカーレット 

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

Scarlet    

機 体 諸 元 

種 

類 

☑ 飛行機(ヘリウム使用  有 ・ ○無 ) 

□ 回転翼機(主回転翼を動力駆動しないもの) 

□ 飛行船(浮揚ガスはヘリウムガスに限る) 

 

全 
長 1140ｍｍ 

全 
幅 1040ｍｍ 

全 
高 330ｍｍ 

  

高速性に優れた軽量機体 

空虚重量 236   グラム 
注１：離陸重量から救援物資とペイロードの重量を除いた重量． 
注２：飛行船の場合はヘリウム浮力を除く． 

バッテリー 種類： ☑ Li-Po， □ Ni-Cd， □ Ni-MH， □ Li-Fe セル数：  2セル 

重心位置 
(救援物資除く) 

（   機体先端   ）を基準に，（ 機体後部 ）方向へ（ 470 ）ｍｍ 

主翼面積と翼面荷重 

（注：飛行船はガス容積を記載） 

主翼面積： 23 dm2，翼面荷重：  10.26グラム／dm2 

（ガス容積：  ｍ3） 

   

全計画から開発までの期間： 約    12 週間 試験・練習総飛行時間： 約     10 時間 
 

    

「本書式は全４ページです．越える場合は各ページの表の幅を適宜修正してPDFで４ページに収めること．」 

8月 31日(金)締切 
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第１４回全日本学生室内飛行ロボットコンテスト 

機体審査用紙（自動操縦） 

エントリー部門 
所

属 
東京農工大学 航空研究会 

自動操縦部門 

機

体

名 

(フリガナ)        スカーレット 

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

Scarlet    

 

自 動 操 縦 装 置 の 概 要 

観測する物理量と，その説明（略画含めて良い）．構成機器の性能や型番を含む． 

観測する物理量 

・機体角速度（MPU9250:ジャイロセンサ），機体加速度（MPU9250:加速度センサ）， 

・機体方位 （MPU9250:コンパスセンサ），機体高度 (HCSR04:超音波センサ) 

・機体位置（Playstation Camera:地上設置カメラ），機体を基準とした相対的目標地点座標（JeVois-a33:機体搭

載カメラ） 

独自開発 自動操縦ボード:”SkipperS2v2” 概要 

◼ 主要構成機器  

・マイコン(MCU) ：STM32F411RET6  (STMicroelectronics社製)  

ARM Cortex-M4Fプロセッサ搭載の32bitマイコン。168MHzで駆動する。  

・9Dof(nine degree of freedom)センサー ：MPU9250  (InvenSense社製)  

1 チップに各軸 16bit 分解能の 3 軸ジャイロ、3 軸加速度、3 軸コンパスを持つ 9 軸センサー。  

・気圧センサー ：BMP280  (Bosch社製) 分解能±0.12 hPa。  

Skipper ボードの特徴                                            

プリント基板を外注し自前で表面実装した自作ボード。 

大きさは23 mm×45 mm、重量は3.1 g。個人でも購入できる 

低価格な部品で構成されているため、単価は約3000円であり、        

低価格と高性能を両立した。                     図1．SkipperS2v2 表面 

◼ ２枚のSkipper ボード 

今回は自作基板Skipperを2枚搭載し、一つを機体の姿勢制御用、もう一つを自動離着陸ミッション用とし

て開発することで、Skipper一枚当たりでの処理を軽減、機体カメラやTWELITE、超音波センサなど昨年

より多くのデバイスとの接続を可能とし、また各々の用途に合わせて開発を行うことによってプログラムの

簡易化を達成した。 

カメラ付シングルボードコンピュータ JeVois-a33 概要 

・プロセッサ：ARM Cortex-A7 (1.34GHzクアッドコア，VFPv4及びNEON搭載) 

・メモリ:256MB DDR3 SDRAM  ・カメラセンサ:1.3MPカメラ 

・GPU：Mali-400 (デュアルコア版)  ・消費電力: 最大3.5W 

・サイズ：4.3㎤ ・重量：17g (カバー，冷却ファン搭載の場合) 
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第１４回全日本学生室内飛行ロボットコンテスト 

機体審査用紙（自動操縦） 

エントリー部門 

所属 東京農工大学 航空研究会 

自動操縦部門 

機体名 

(フリガナ)        スカーレット 

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

Scarlet    

制御系全体のブロック線図等 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図2 ブロック線図 

 

 

 
図3 状態遷移図 
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この面は記載せずに提出 

 
機体審査項目 

審 査 結 果 
備  考 

練習前 予選前 決勝前 

１ 

種
類 

1) 種類 □ 飛行機 
□ 回転翼機 
□ 飛行船 

   

2) オリジナル性 

 ○× 

 
  

 

２ 

重
量 

空虚重量 

・地上補助装置含む 

・飛行船は最大長 

・離陸重量から救援物資除く 

 

 

ｇ 

cm 

 

 

ｇ 

cm 

 

 

ｇ 

cm 

250.0g以下 

（飛行船は 1７0cm以下） 

空虚重量から地上補助装置 

除いた機体の空虚重量 
ｇ ｇ ｇ 

 

３ 

動
力 

1) 動力系統種類 

 ○× 

 
  

電池と電動モータでプロペラを回

す方式か？（回転翼機は別条件） 

2) モータ・プロペラの
取付・安全性 ○× 

   留具の誤使用，クラック，接着・取り

付け不良等 

3) 絶縁 

 ○× 
   絶縁皮膜の徹底 

４ 

バ
ッ
テ
リ
ー 

1) 種類 □ Li-Po 

□ Ni-Cd 

□ Ni-MH 

□ Li-Fe 

□ Li-Po 

□ Ni-Cd 

□ Ni-MH 

□ Li-Fe 

□ Li-Po 

□ Ni-Cd 

□ Ni-MH 

□ Li-Fe 

Li-Po ：２セル以下（3.4〜3.7V／セル） 

Ni-Cd ：７セル以下（1.2V／セル） 

Ni-MH：７セル以下（1.2V／セル） 

Li-Fe ：２セル以下（3.3V／セル） 2) セル数 セル セル セル 

3) 残量・劣化具合 

 ○× 
   

膨張など劣化や損傷がみられな

いか．送信機のバッテリー残量 

５ 

機
体 

1) 進行方向の先端・突
起部安全性 ○× 

   制御不能時の機体が周囲に危害

を与えにくい対策されているか． 

2) 組立・装備状態安全
性 ○× 

   クラック，接着不良，取り付け不

良．リンケージの仮止は不可． 

６ 
無
線
方
式 

1) 2.4GHz（受信機とリ

ンクして確認） ○× 

   ラジコン専用周波数 

2) 送受信部改造無し 

 ○× 

   プロポ・データ伝送送受信器 

技術適合マークの確認 

3) 非常時ON-OFF 

機能 ○× 

   緊急時には動力を遠隔操作により

確実にＯＦＦできるか． 

4) フェールセーフ機
能 ○× 

    

７ 

推進系統全開，フル操
作の安全性 ○× 

   ランダムなフルパワーとフル反転状態

の組合せで，全機機能し，安全上の問
題が無いことを確認． 

８ 

自
動
操
縦 

1) 自動操縦模擬実演 

 ○× 

   自動操縦モードで，機体の姿勢変

化等に応じ舵角等が自動変化 

2) LEDの視認性 

 ○× 

   手動操縦から自動操縦への切り

替えを確実に視認できるか 

3) 手動→自動と，自動
→手動の移行性 ○× 

   移行は円滑かつ誤動作なし 

4) 緊急時に手動モー
ドへ切り替え ○× 

   緊急時，手動操縦モードへ瞬時に

切り替えが行える 

９ その他（備考）     

10 
機体審査結果 

 ○× 
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第１４回全日本学生室内飛行ロボットコンテスト 

機体審査用紙（自動操縦） 

エントリー部門 
所

属 
鳥取大学工学部 

自動操縦部門 

機

体

名 

(フリガナ) ティースパローニセンジュウハチ 

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

T-sparrow 2018    

機 体 諸 元 

種 

類 

☑ 飛行機(ヘリウム使用  有 ・ 無 ) 

□ 回転翼機(主回転翼を動力駆動しないもの) 

□ 飛行船(浮揚ガスはヘリウムガスに限る) 

 

全 
長 770ｍｍ 

全 
幅 1400ｍｍ 

全 
高 300ｍｍ 

  

機体の特徴（胴体が箱組で流線形。低速で舵が効きやすい。） 

空虚重量 205  グラム 
注１：離陸重量から救援物資とペイロードの重量を除いた重量． 
注２：飛行船の場合はヘリウム浮力を除く． 

バッテリー 種類： ☑ Li-Po， □ Ni-Cd， □ Ni-MH， □ Li-Fe セル数：  2   セル 

重心位置 
(救援物資除く) 

（ 機首先端 ）を基準に，（ 尾翼 ）方向へ（ 250 ）ｍｍ 

主翼面積と翼面荷重 

（注：飛行船はガス容積を記

載） 

主翼面積： 29.4       dm2，翼面荷重： 6.97  グラム／dm2 

（ガス容積：             ｍ3） 

 
 

 

全計画から開発までの期間： 約   8   週間 試験・練習総飛行時間： 約  16    時間 
 

「本書式は全４ページです．越える場合は各ページの表の幅を適宜修正してPDFで４ページに収めること．」 

8月 31日(金)締切 
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第１４回全日本学生室内飛行ロボットコンテスト 

機体審査用紙（自動操縦） 

エントリー部門 
所

属 
鳥取大学工学部 

自動操縦部門 

機

体

名 

(フリガナ) ティースパローニセンジュウハチ 

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

T-sparrow 2018    

 

自 動 操 縦 装 置 の 概 要 

観測する物理量と，その説明（略画含めて良い）．構成機器の性能や型番を含む． 

 

 
 

 
【 特徴 】 
⚫ これらの制御は比例制御によって行う。 
 

⚫ ジャイロセンサ、加速度センサ、地磁気センサの 3 つのセンサ情報からカルマンフィルタ
で互いに補正をしあうことにより機体の姿勢角や向きを正確に割り出し、これらの値をフ
ィードバックし目標角やゲインを調整する。 
 

⚫ データセレクタを使うことにより、マイコンからの出力値をサーボモータに出力するか、
受信機からの出力値をサーボモータに出力するかを送信機の6chスイッチのOn/Offで切り
替えることができる。 

 
⚫ 機体のロール角からラダーの制御を、ピッチ角からエレベータの制御を行う。また、機体

の高度からスロットルの制御を行う。機体のヨーイング方向の角度から機体がどれくらい
旋回したかを判別する。 
水平旋回、8の字飛行、自動滑空およびオートオンは以上の操作を行っている。 
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第１４回全日本学生室内飛行ロボットコンテスト 

機体審査用紙（自動操縦） 

エントリー部門 

所属 鳥取大学工学部 

自動操縦部門 

機体

名 

(フリガナ) ティースパローニセンジュウハチ 

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

T-sparrow 2018    

制御系全体のブロック線図等 

 

 
 

⚫ 目標値(Target Roll Angle , Target Pitch Angle , Target Altitude)は最初に float型で設定しておく。 

⚫ 高度は気圧センサ(LPS331 Sensor)を用いて取得している。 
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この面は記載せずに提出 

 
機体審査項目 

審 査 結 果 
備  考 

練習前 予選前 決勝前 

１ 

種
類 

1) 種類 □ 飛行機 
□ 回転翼機 
□ 飛行船 

   

2) オリジナル性 

 ○× 

 
  

 

２ 

重
量 

空虚重量 

・地上補助装置含む 

・飛行船は最大長 

・離陸重量から救援物資除く 

 

 

ｇ 

cm 

 

 

ｇ 

cm 

 

 

ｇ 

cm 

250.0g以下 

（飛行船は 1７0cm以下） 

空虚重量から地上補助装置 

除いた機体の空虚重量 
ｇ ｇ ｇ 

 

３ 

動
力 

1) 動力系統種類 

 ○× 

 
  

電池と電動モータでプロペラを回

す方式か？（回転翼機は別条件） 

2) モータ・プロペラの
取付・安全性 ○× 

   留具の誤使用，クラック，接着・取り

付け不良等 

3) 絶縁 

 ○× 
   絶縁皮膜の徹底 

４ 

バ
ッ
テ
リ
ー 

1) 種類 □ Li-Po 

□ Ni-Cd 

□ Ni-MH 

□ Li-Fe 

□ Li-Po 

□ Ni-Cd 

□ Ni-MH 

□ Li-Fe 

□ Li-Po 

□ Ni-Cd 

□ Ni-MH 

□ Li-Fe 

Li-Po ：２セル以下（3.4〜3.7V／セル） 

Ni-Cd ：７セル以下（1.2V／セル） 

Ni-MH：７セル以下（1.2V／セル） 

Li-Fe ：２セル以下（3.3V／セル） 2) セル数 セル セル セル 

3) 残量・劣化具合 

 ○× 
   

膨張など劣化や損傷がみられな

いか．送信機のバッテリー残量 

５ 

機
体 

1) 進行方向の先端・突
起部安全性 ○× 

   制御不能時の機体が周囲に危害

を与えにくい対策されているか． 

2) 組立・装備状態安全
性 ○× 

   クラック，接着不良，取り付け不

良．リンケージの仮止は不可． 

６ 
無
線
方
式 

1) 2.4GHz（受信機とリ

ンクして確認） ○× 

   ラジコン専用周波数 

2) 送受信部改造無し 

 ○× 

   プロポ・データ伝送送受信器 

技術適合マークの確認 

3) 非常時ON-OFF 

機能 ○× 

   緊急時には動力を遠隔操作により

確実にＯＦＦできるか． 

4) フェールセーフ機
能 ○× 

    

７ 

推進系統全開，フル操
作の安全性 ○× 

   ランダムなフルパワーとフル反転状態

の組合せで，全機機能し，安全上の問
題が無いことを確認． 

８ 

自
動
操
縦 

1) 自動操縦模擬実演 

 ○× 

   自動操縦モードで，機体の姿勢変

化等に応じ舵角等が自動変化 

2) LEDの視認性 

 ○× 

   手動操縦から自動操縦への切り

替えを確実に視認できるか 

3) 手動→自動と，自動
→手動の移行性 ○× 

   移行は円滑かつ誤動作なし 

4) 緊急時に手動モー
ドへ切り替え ○× 

   緊急時，手動操縦モードへ瞬時に

切り替えが行える 

９ その他（備考）     

10 
機体審査結果 

 ○× 
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第１４回全日本学生室内飛行ロボットコンテスト 

機体審査用紙（自動操縦） 

エントリー部門 
所

属 
日本大学 理工学部 内山研究室 

自動操縦部門 

機

体

名 

(フリガナ) ミルバス 

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

Milvus    

機 体 諸 元 

種 

類 

☑ 飛行機(ヘリウム使用  有 ・ 無 ) 

□ 回転翼機(主回転翼を動力駆動しないもの) 

□ 飛行船(浮揚ガスはヘリウムガスに限る) 

 

全 
長 823.7 ｍｍ 

全 
幅 1416.2 ｍｍ 

全 
高 322.2 ｍｍ 

 
 

翼を三分割かつ高翼にし，胴体を二分割 

空虚重量 213.8 グラム 
注１：離陸重量から救援物資とペイロードの重量を除いた重量． 
注２：飛行船の場合はヘリウム浮力を除く． 

バッテリー 種類： ☑ Li-Po， □ Ni-Cd， □ Ni-MH， □ Li-Fe セル数：    2 セル 

重心位置 
(救援物資除く) 

( 一番前のバルサ材 ）を基準に，（ 尾翼 ）方向へ（ 168.3 ）ｍｍ 

主翼面積と翼面荷重 

（注：飛行船はガス容積を記載） 

主翼面積： 28.3 dm2，  翼面荷重： 7.55グラム／dm2 

（ガス容積：             ｍ3） 

  
 

全計画から開発までの期間： 約   11  週間 試験・練習総飛行時間： 約    114 時間 
 

「本書式は全４ページです．越える場合は各ページの表の幅を適宜修正してPDFで４ページに収めること．」 

8月31日(金)締切 
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第１４回全日本学生室内飛行ロボットコンテスト 

機体審査用紙（自動操縦） 

エントリー部門 
所

属 
日本大学 理工学部 内山研究室 

自動操縦部門 

機

体

名 

(フリガナ) ミルバス 

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

Milvus    

 

自 動 操 縦 装 置 の 概 要 

観測する物理量と，その説明（略画含めて良い）．構成機器の性能や型番を含む． 

 観測する物理量 

物理量と各舵の定義を図1，カメラ画角内のマーカーの位置を図2に示す．また，取得する物理量を以下に記

す．尚，行頭数字はその物理量を測定するセンサと対応する． 

1. 角速度 ・加速度 ・姿勢角(φ,θ,ψ) 

2. 地磁気  

3. 高度  

4. カメラ画角内のマーカーの位置  

 搭載するセンサ 

 6 自由度センサ，及び地磁気センサを用いることで機体姿勢を推定する．大気圧計，LRF(Laser Range 

Finder)で機体の高度を推定する． 

1. 6自由度センサ(3軸加速度＋3軸角速度)：InvenSense MPU6300 

2. 地磁気センサ(3軸地磁気)：Honeywell HMC5983L 

3. 大気圧計：MPL3115A2・LRF：VL53L0X 

4. カメラ：Pixy CMUcam5 

 搭載するCPU 

 STM32F103を搭載 

 

 

0 

 

 

図1 物理量と各舵の定義 図2 カメラ画角内のマーカーの位置の定義 

Sensor 

 

Actuator 

CPU 

SUM32F103 

Servo for Elevator 

Servo for Rudder 

Servo for Aileron 

Receiver 

Motor 

HMC5983L 

 MPL3115A2 

 

MPU6300 

 

VL53L0X 

 Pixy CMUcam5 

 図3 アビオニクス概念図 
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第１４回全日本学生室内飛行ロボットコンテスト 

機体審査用紙（自動操縦） 

エントリー部門 
所

属 
日本大学 理工学部 内山研究室 

自動操縦部門 

機

体

名 

(フリガナ) ミルバス 

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

Milvus    

制御系全体のブロック線図等 

 縦運動制御：ピッチ角を一定の角度で保持 

 
 横運動制御：ロール角を一定の角度で保持 

 
 ラダー：目標の角速度と現時刻の角速度の差をとりフィードバックさせて入力を決定 

 
※上図における各舵の入力値 ， と はPWM信号に変換して与えている．変換式は以下の通りである． 

 
 スロットル：飛行実験により一定値を用いる 

 手動モードと自動モードの切り替え：手動モードに用いるチャンネル以外の ch5,ch6 によって切り替え                                                

る．また，その組み合わせによりミッションを選択する． 

 目標値：自動モードの目標値は各自動ミッションの機体の釣り合い状態から決定する． 

①. 水平旋回：手動飛行時のロール角とピッチ角を取得し，角速度は試行錯誤で決定する． 

②. 八の字旋回：ロール角とピッチ角は水平旋回と同様に手動飛行時の値を取得．まず左旋回をし，ヨー角が

オートに入れたときから+10~+20[deg]になったら左旋回から右旋回への切り替えプログラムに入る．こ

のときの目標値はピッチ角，ロール角共にそのままの状態を維持するようにし，ロール角が0[deg]になっ

たら右旋回のプログラムに入るようにする．右旋回の目標値も左旋回同様に手動飛行より決めた．左旋回，

右旋回とも角速度は試行錯誤によって決めた． 

③. 自動滑空及びオートオン：あるピッチ角になったらスロットルをOFFにし，スロットルがONの場合の

左旋回と同様の目標値を使用し，大気圧センサと LRFから得られる高度情報を基に，高度がある程度低

くなったらスロットルが ON になるようにする．滑空中の目標値はロール角を 0[deg]，ピッチ角を頭上

げになるようにし，角速度は試行錯誤によって決めた． 

④. 自動離陸：スロットルをON，ロール角の目標値を0[deg]にし，ピッチ角の目標値は頭上げになるように

した．高度がある高度に達したらスロットルの値を落とし，水平定常飛行するようにする． 
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この面は記載せずに提出 

 
機体審査項目 

審 査 結 果 
備  考 

練習前 予選前 決勝前 

１ 

種
類 

1) 種類 □ 飛行機 
□ 回転翼機 
□ 飛行船 

   

2) オリジナル性 

 ○× 

 
  

 

２ 

重
量 

空虚重量 

・地上補助装置含む 

・飛行船は最大長 

・離陸重量から救援物資除く 

 

 

ｇ 

cm 

 

 

ｇ 

cm 

 

 

ｇ 

cm 

250.0g以下 

（飛行船は1７0cm以下） 

空虚重量から地上補助装置 

除いた機体の空虚重量 
ｇ ｇ ｇ 

 

３ 

動
力 

1) 動力系統種類 

 ○× 

 
  

電池と電動モータでプロペラを回

す方式か？（回転翼機は別条件） 

2) モータ・プロペラの
取付・安全性 ○× 

   留具の誤使用，クラック，接着・取り

付け不良等 

3) 絶縁 

 ○× 
   絶縁皮膜の徹底 

４ 

バ
ッ
テ
リ
ー 

1) 種類 □ Li-Po 

□ Ni-Cd 

□ Ni-MH 

□ Li-Fe 

□ Li-Po 

□ Ni-Cd 

□ Ni-MH 

□ Li-Fe 

□ Li-Po 

□ Ni-Cd 

□ Ni-MH 

□ Li-Fe 

Li-Po ：２セル以下（3.4〜3.7V／セル） 

Ni-Cd ：７セル以下（1.2V／セル） 

Ni-MH：７セル以下（1.2V／セル） 

Li-Fe ：２セル以下（3.3V／セル） 2) セル数 セル セル セル 

3) 残量・劣化具合 

 ○× 
   

膨張など劣化や損傷がみられな

いか．送信機のバッテリー残量 

５ 

機
体 

1) 進行方向の先端・突
起部安全性 ○× 

   制御不能時の機体が周囲に危害

を与えにくい対策されているか． 

2) 組立・装備状態安全
性 ○× 

   クラック，接着不良，取り付け不

良．リンケージの仮止は不可． 

６ 
無
線
方
式 

1) 2.4GHz（受信機とリ

ンクして確認） ○× 

   ラジコン専用周波数 

2) 送受信部改造無し 

 ○× 

   プロポ・データ伝送送受信器 

技術適合マークの確認 

3) 非常時ON-OFF 

機能 ○× 

   緊急時には動力を遠隔操作により

確実にＯＦＦできるか． 

4) フェールセーフ機
能 ○× 

    

７ 

推進系統全開，フル操
作の安全性 ○× 

   ランダムなフルパワーとフル反転状態
の組合せで，全機機能し，安全上の問

題が無いことを確認． 

８ 

自
動
操
縦 

1) 自動操縦模擬実演 

 ○× 

   自動操縦モードで，機体の姿勢変

化等に応じ舵角等が自動変化 

2) LEDの視認性 

 ○× 

   手動操縦から自動操縦への切り

替えを確実に視認できるか 

3) 手動→自動と，自動
→手動の移行性 ○× 

   移行は円滑かつ誤動作なし 

4) 緊急時に手動モー
ドへ切り替え ○× 

   緊急時，手動操縦モードへ瞬時に

切り替えが行える 

９ その他（備考）     

10 
機体審査結果 

 ○× 
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第１４回全日本学生室内飛行ロボットコンテスト 

機体審査用紙（自動操縦） 

エントリー部門 
所

属 
金沢工業大学 

自動操縦部門 

機

体

名 

(フリガナ) ヤタガラス 

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

八咫烏 
  3 

機 体 諸 元 

種 

類 
□ 飛行機(ヘリウム使用  有 ・ 無 ) 

□ 回転翼機(主回転翼を動力駆動しないもの) 

□ 飛行船(浮揚ガスはヘリウムガスに限る) 

 

全 
長 1080ｍｍ 

全 
幅 1350ｍｍ 

全 
高 400ｍｍ 

  

機体性能はそのままに、機体重量を昨年以下の機体。 

空虚重量 245グラム 
注１：離陸重量から救援物資とペイロードの重量を除いた重量． 
注２：飛行船の場合はヘリウム浮力を除く． 

バッテリー 種類： □ Li-Po， □ Ni-Cd， □ Ni-MH， □ Li-Fe セル数：    2セル 

重心位置 
(救援物資除く) 

（機体の機首）を基準に，（尾翼）方向へ（340）ｍｍ 

主翼面積と翼面荷重 

（注：飛行船はガス容積を記載） 

主翼面積：      47.0dm2，翼面荷重：    5.21グラム／dm2 

（ガス容積：             ｍ3） 

  

 

全計画から開発までの期間： 約      21週間 試験・練習総飛行時間： 約      42時間 
 

「本書式は全４ページです．越える場合は各ページの表の幅を適宜修正してPDFで４ページに収めること．」 

8月 31日(金)締切 

✓ 

✓ 
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第１４回全日本学生室内飛行ロボットコンテスト 

機体審査用紙（自動操縦） 

エントリー部門 
所

属 
金沢工業大学 

自動操縦部門 

機

体

名 

(フリガナ) ヤタガラス 

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

八咫烏 
  3 

 

自 動 操 縦 装 置 の 概 要 

観測する物理量と，その説明（略画含めて良い）．構成機器の性能や型番を含む． 

 

 

Arduino Nano 

CPU 

Throttle Signal 

PWM 

Rudder Signal 

PWM 

Elevator Signal 

PWM 

Drop Signal 

PWM 

2.4GHz Receiver 

Throttle Signal 

PWM 

Rudder Signal 

PWM 

Elevator Signal 

PWM 

Drop Switch 

Signal PWM 

Auto pilot 

Switch1 Signal 

PWM 

Auto pilot 

Switch2 Signal 

PWM 

Motor 

Driver 
Motor 

Rudder 

Servo 

Elevator 

Servo 

Drop 

Servo 

BME 280 

気圧センサー 

KP - 9250 

9軸センサー 

PL - IRM0101 

赤外線受信モジュール 

- Avionicsの特徴 - 

・センサーは気圧センサー、9 軸センサ

ー、赤外線受信モジュールを用いてい

る。 

・気圧センサーで高度を読み取りエレベ

ーターを操作することで水平飛行を行

う。 

・9軸センサーで機体のYaw方向の角度

を読み取ることで8の字旋回の旋回方向

を切り替える。 

・機首の3つの赤外線受信モジュールで

自動着陸と自動投下を行う。 
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第１４回全日本学生室内飛行ロボットコンテスト 

機体審査用紙（自動操縦） 

エントリー部門 
所

属 
金沢工業大学 

自動操縦部門 

機

体

名 

(フリガナ) ヤタガラス 

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

八咫烏 
  3 

制御系全体のブロック線図等 

 

 

赤外線 

State Machine ( 状態遷移図参照 ) 
Yaw Angle 

Auto pilot 

Switch1 Signal 

Auto pilot 

Switch2 Signal 

気圧 

Drop Signal 

Rudder Signal 
Rudder Servo 

Elevator Signal 
Elevator Servo 

Throttle Signal 
Throttle Servo 

Auto Rudder Signal 

Auto Elevator Signal 

Auto Elevator Signal 

手動 

自動 

手動 

自動 

手動 

自動 

手動制御中 

自動水平旋回中 

Pattern: 

水平旋回 

Pattern: 

手動制御 

８の字旋回中 

Pattern: 

８の字旋回 

Pattern: 

手動制御 

自動滑空及びオートオン中 

Pattern: 

滑空 

Pattern: 

手動制御 

自動滑空中 

上昇中 

高度 < 5 ft 

Pattern: 

自動離着陸 

Pattern: 

手動制御 

自動離着陸及び自動投下中 

自動離陸中 

水平飛行中 

高度 < 4 ft 

自動投下中 

赤外線信号受光 

水平飛行中 

投下完了 

自動着陸中 

赤外線信号受光 

停止SWオン 

Pattern 

        Autopilot1 

Autopilot2 
1 2 3 

1 手動制御 手動制御 手動制御 

2 手動制御 水平旋回 8の字旋回 

3 手動制御 滑空 自動離着陸 

 

状態遷移図 
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この面は記載せずに提出 

 
機体審査項目 

審 査 結 果 
備  考 

練習前 予選前 決勝前 

１ 

種
類 

1) 種類 □ 飛行機 
□ 回転翼機 
□ 飛行船 

   

2) オリジナル性 

 ○× 

 
  

 

２ 

重
量 

空虚重量 

・地上補助装置含む 

・飛行船は最大長 

・離陸重量から救援物資除く 

 

 

ｇ 

cm 

 

 

ｇ 

cm 

 

 

ｇ 

cm 

250.0g以下 

（飛行船は 1７0cm以下） 

空虚重量から地上補助装置 

除いた機体の空虚重量 
ｇ ｇ ｇ 

 

３ 

動
力 

1) 動力系統種類 

 ○× 

 
  

電池と電動モータでプロペラを回

す方式か？（回転翼機は別条件） 

2) モータ・プロペラの
取付・安全性 ○× 

   留具の誤使用，クラック，接着・取り

付け不良等 

3) 絶縁 

 ○× 
   絶縁皮膜の徹底 

４ 

バ
ッ
テ
リ
ー 

1) 種類 □ Li-Po 

□ Ni-Cd 

□ Ni-MH 

□ Li-Fe 

□ Li-Po 

□ Ni-Cd 

□ Ni-MH 

□ Li-Fe 

□ Li-Po 

□ Ni-Cd 

□ Ni-MH 

□ Li-Fe 

Li-Po ：２セル以下（3.4〜3.7V／セル） 

Ni-Cd ：７セル以下（1.2V／セル） 

Ni-MH：７セル以下（1.2V／セル） 

Li-Fe ：２セル以下（3.3V／セル） 2) セル数 セル セル セル 

3) 残量・劣化具合 

 ○× 
   

膨張など劣化や損傷がみられな

いか．送信機のバッテリー残量 

５ 

機
体 

1) 進行方向の先端・突
起部安全性 ○× 

   制御不能時の機体が周囲に危害

を与えにくい対策されているか． 

2) 組立・装備状態安全
性 ○× 

   クラック，接着不良，取り付け不

良．リンケージの仮止は不可． 

６ 
無
線
方
式 

1) 2.4GHz（受信機とリ

ンクして確認） ○× 

   ラジコン専用周波数 

2) 送受信部改造無し 

 ○× 

   プロポ・データ伝送送受信器 

技術適合マークの確認 

3) 非常時ON-OFF 

機能 ○× 

   緊急時には動力を遠隔操作により

確実にＯＦＦできるか． 

4) フェールセーフ機
能 ○× 

    

７ 

推進系統全開，フル操
作の安全性 ○× 

   ランダムなフルパワーとフル反転状態

の組合せで，全機機能し，安全上の問
題が無いことを確認． 

８ 

自
動
操
縦 

1) 自動操縦模擬実演 

 ○× 

   自動操縦モードで，機体の姿勢変

化等に応じ舵角等が自動変化 

2) LEDの視認性 

 ○× 

   手動操縦から自動操縦への切り

替えを確実に視認できるか 

3) 手動→自動と，自動
→手動の移行性 ○× 

   移行は円滑かつ誤動作なし 

4) 緊急時に手動モー
ドへ切り替え ○× 

   緊急時，手動操縦モードへ瞬時に

切り替えが行える 

９ その他（備考）     

10 
機体審査結果 

 ○× 
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第１４回全日本学生室内飛行ロボットコンテスト 

機体審査用紙（自動操縦） 

エントリー部門 
所

属 
山口大学 

自動操縦部門 

機

体

名 

(フリガナ) アナザーフライ 

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

Another Fly    

機 体 諸 元 

種 

類 

☑ 飛行機(ヘリウム使用  有 ・ 無○ ) 

□ 回転翼機(主回転翼を動力駆動しないもの) 

□ 飛行船(浮揚ガスはヘリウムガスに限る) 

 

全 
長 981ｍｍ 

全 
幅 992ｍｍ 

全 
高 354ｍｍ 

  

横力板と呼ばれる舵を搭載した低バンクで旋回・遷移飛行が可能な機体である． 

空虚重量 248グラム 
注１：離陸重量から救援物資とペイロードの重量を除いた重量． 
注２：飛行船の場合はヘリウム浮力を除く． 

バッテリー 種類： ☑ Li-Po， □ Ni-Cd， □ Ni-MH， □ Li-Fe セル数：   2  セル 

重心位置 
(救援物資除く) 

（   主翼前縁   ）を基準に，（   尾部   ）方向へ（     94   ）ｍ

ｍ 

主翼面積と翼面荷重 

（注：飛行船はガス容積を記載） 

主翼面積：  24.0   dm2，翼面荷重：    10.33 グラム／dm2 

（ガス容積：             ｍ3） 

 
  

全計画から開発までの期間： 約  10   週間 試験・練習総飛行時間： 約    15   時間 
 

「本書式は全４ページです．越える場合は各ページの表の幅を適宜修正してPDFで４ページに収めること．」 

8月31日(金)締切 
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第１４回全日本学生室内飛行ロボットコンテスト 

機体審査用紙（自動操縦） 

エントリー部門 
所

属 
山口大学 

自動操縦部門 

機

体

名 

(フリガナ) アナザーフライ 

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

Another Fly    

 

自 動 操 縦 装 置 の 概 要 

観測する物理量と，その説明（略画含めて良い）．構成機器の性能や型番を含む． 

 

自動操縦システムの略画 

 
 

 

システムの説明 

・機体上の制御基板には，10軸センサーを搭載 

・3軸ジャイロセンサーおよび３軸加速度センサーは姿勢安定用に使用し，気圧センサーは高度制

御用のセンサーとして使用 

・自動着陸は画像処理を使って誘導する 

・地上のPCと機体との間はWi-Fiで通信 

 

 

 

観測する物理量 

 

・3軸加速度センサー，3軸ジャイロセンサーにより3軸加速度，3軸角速度を測定し， 

Magdwic-Filerによって姿勢角を推定 

・気圧センサーを用いて機体の高度を観測 

・地上に設置したUSBカメラで機体の位置（地球固定）を観測 
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第１４回全日本学生室内飛行ロボットコンテスト 

機体審査用紙（自動操縦） 

エントリー部門 
所

属 
山口大学 

自動操縦部門 

機

体

名 

(フリガナ) アナザーフライ 

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

Another Fly    

制御系全体のブロック線図等 

 

水平旋回 → 手動・自動の切り替えは送信機のスイッチによって行う．高度は気圧センサーで計測し，

高度の一定目標値を与え推力で制御する． 

      ロール，ピッチは一定の目標値を与え，下のブロック線図のようにPID制御を行う． 

           ヨーレートも一定の目標値を与え，目標値をラダー，横力板にフィードバックする． 

自動滑空およびオートオン → 自動への切り替えは送信機のスイッチによって行う．ロール，ピッ

チ，ヨーレートの制御は水平旋回と同じである．  

                            高度は気圧センサーで計測し，気圧センサーで計測された高度が設定

値以下になると手動操縦に切り替わる（推力をオンとする）． 

8の字旋回→ 自動への切り替えは送信機のスイッチによって行う．ロール，ピッチ，ヨーレートの 

制御は水平旋回と同じである．  

一定のヨー角に達するとヨーレートの目標値が反転することにより，８の字旋回する． 

 

                             

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

自動離着陸 → ロール，ピッチ，ヨーレートの制御方法は水平旋回と同じである．ステレオカメラにより，

取得したUAVの３次元位置により目標軌道を与え，それに追従するように機体を制御する．  

ラダーで一定のヨー角に保ち，エルロンでロール角を零に保ちながら横力板のみで横移動の

制御を行う．高度は推力で制御する． 
 

姿勢安定制御 

（Inner Loop） 
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この面は記載せずに提出 

 
機体審査項目 

審 査 結 果 
備  考 

練習前 予選前 決勝前 

１ 

種
類 

1) 種類 □ 飛行機 
□ 回転翼機 
□ 飛行船 

   

2) オリジナル性 

 ○× 

 
  

 

２ 

重
量 

空虚重量 

・地上補助装置含む 

・飛行船は最大長 

・離陸重量から救援物資除く 

 

 

ｇ 

cm 

 

 

ｇ 

cm 

 

 

ｇ 

cm 

250.0g以下 

（飛行船は1７0cm以下） 

空虚重量から地上補助装置 

除いた機体の空虚重量 
ｇ ｇ ｇ 

 

３ 

動
力 

1) 動力系統種類 

 ○× 

 
  

電池と電動モータでプロペラを回

す方式か？（回転翼機は別条件） 

2) モータ・プロペラの
取付・安全性 ○× 

   留具の誤使用，クラック，接着・取り

付け不良等 

3) 絶縁 

 ○× 
   絶縁皮膜の徹底 

４ 

バ
ッ
テ
リ
ー 

1) 種類 □ Li-Po 

□ Ni-Cd 

□ Ni-MH 

□ Li-Fe 

□ Li-Po 

□ Ni-Cd 

□ Ni-MH 

□ Li-Fe 

□ Li-Po 

□ Ni-Cd 

□ Ni-MH 

□ Li-Fe 

Li-Po ：２セル以下（3.4〜3.7V／セル） 

Ni-Cd ：７セル以下（1.2V／セル） 

Ni-MH：７セル以下（1.2V／セル） 

Li-Fe ：２セル以下（3.3V／セル） 2) セル数 セル セル セル 

3) 残量・劣化具合 

 ○× 
   

膨張など劣化や損傷がみられな

いか．送信機のバッテリー残量 

５ 

機
体 

1) 進行方向の先端・突
起部安全性 ○× 

   制御不能時の機体が周囲に危害

を与えにくい対策されているか． 

2) 組立・装備状態安全
性 ○× 

   クラック，接着不良，取り付け不

良．リンケージの仮止は不可． 

６ 
無
線
方
式 

1) 2.4GHz（受信機とリ

ンクして確認） ○× 

   ラジコン専用周波数 

2) 送受信部改造無し 

 ○× 

   プロポ・データ伝送送受信器 

技術適合マークの確認 

3) 非常時ON-OFF 

機能 ○× 

   緊急時には動力を遠隔操作により

確実にＯＦＦできるか． 

4) フェールセーフ機
能 ○× 

    

７ 

推進系統全開，フル操
作の安全性 ○× 

   ランダムなフルパワーとフル反転状態

の組合せで，全機機能し，安全上の問
題が無いことを確認． 

８ 

自
動
操
縦 

1) 自動操縦模擬実演 

 ○× 

   自動操縦モードで，機体の姿勢変

化等に応じ舵角等が自動変化 

2) LEDの視認性 

 ○× 

   手動操縦から自動操縦への切り

替えを確実に視認できるか 

3) 手動→自動と，自動
→手動の移行性 ○× 

   移行は円滑かつ誤動作なし 

4) 緊急時に手動モー
ドへ切り替え ○× 

   緊急時，手動操縦モードへ瞬時に

切り替えが行える 

９ その他（備考）     

10 
機体審査結果 

 ○× 
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第１４回全日本学生室内飛行ロボットコンテスト 

機体審査用紙（自動操縦） 

エントリー部門 
所

属 
高知工科大学 

自動操縦部門 

機

体

名 

(フリガナ)  エーシニダエエー 

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

Aeshnidae-A 
   

機 体 諸 元 

種 

類 

☑ 飛行機(ヘリウム使用   無 ) 

□ 回転翼機(主回転翼を動力駆動しないもの) 

□ 飛行船(浮揚ガスはヘリウムガスに限る) 

 

全 
長 1277 ｍｍ 

全 
幅 1379 ｍｍ 

全 
高 290 ｍｍ 

  

翼面荷重を大きくして，やや高速で飛行することを目指した機体． 

空虚重量 243.6 グラム 
注１：離陸重量から救援物資とペイロードの重量を除いた重量． 
注２：飛行船の場合はヘリウム浮力を除く． 

バッテリー 種類： ☑ Li-Po， □ Ni-Cd， □ Ni-MH， □ Li-Fe セル数：     2 セル 

重心位置 
(救援物資除く) 

（   機首   ）を基準に，（   尾翼   ）方向へ（   350   ）ｍｍ 

主翼面積と翼面荷重 

（注：飛行船はガス容積を記載） 

主翼面積：       41.1 dm2，翼面荷重：      5.93 グラム／dm2 

（ガス容積：             ｍ3） 

   

全計画から開発までの期間： 約      24週間 試験・練習総飛行時間： 約       10 時間 
 

「本書式は全４ページです．越える場合は各ページの表の幅を適宜修正してPDFで４ページに収めること．」 

8月 31日(金)締切 
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第１４回全日本学生室内飛行ロボットコンテスト 

機体審査用紙（自動操縦） 

エントリー部門 

所属 高知工科大学 

自動操縦部門 

機体

名 

(フリガナ)  エーシニダエエー 

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

Aeshnidae-A 
   

 

自 動 操 縦 装 置 の 概 要 

観測する物理量と，その説明（略画含めて良い）．構成機器の性能や型番を含む． 

 
図1 電装概要図 

概要 

・STM32を用いた自己状態推定を行うマイコンと，PSoC5LPを用いた，推定部から得られた情報を

もとに制御を行うマイコン2つを実装した． 

 

・状態推定部では，姿勢と高度の推定を行う．姿勢はクォータニオンとして保持し，9軸センサから得

られたジャイロ，地磁気より相補フィルタを用いて姿勢推定を行う．高度は，姿勢推定によって得られ

たクォータニオンによって加速度の値を慣性座標系に変換した値，気圧センサの値，ToFセンサの値の

3つの値により相補フィルタを用いて推定を行う． 

・更に，地上の支援設備からTWE-Liteを通じて，カメラとLRFを用いた簡易的な位置推定データを

得る． 

 

・制御部では，2.4GHzレシーバからのPWM信号8chのうち，4chを手動操縦時の入力，1chを手動

/自律の切り替え，もう3chを競技選択用のモード chとして用いる． 
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機体審査用紙（自動操縦） 

エントリー部門 

所属 高知工科大学 

自動操縦部門 

機体

名 

(フリガナ)  エーシニダエエー 

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

Aeshnidae-A 
   

制御系全体のブロック線図等 

 
図2 システム概要図 

 

・制御は簡略型ファジィ推論法を用いたファジィ制御により行う． 

Fuzzy Controller Iは，前件部は，ヨー角度，角速度を入力とした三角型メンバシップ関数を使用し，後件部は，

ラダーの制御量を出力としたシングルトンを使用する． 

Fuzzy Controller IIは，前件部は，機体のピッチ，ロール角度，高度を入力とした三角型メンバシップ関数を

使用し，後件部は，エレベータ，スロットルの制御量を出力としたシングルトンを使用する． 

 

・各制御目標値については，ミッションごとに，実験と試験飛行によって得られたデータより決定する． 
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この面は記載せずに提出 

 
機体審査項目 

審 査 結 果 
備  考 

練習前 予選前 決勝前 

１ 

種
類 

1) 種類 □ 飛行機 
□ 回転翼機 
□ 飛行船 

   

2) オリジナル性 

 ○× 

 
  

 

２ 

重
量 

空虚重量 

・地上補助装置含む 

・飛行船は最大長 

・離陸重量から救援物資除く 

 

 

ｇ 

cm 

 

 

ｇ 

cm 

 

 

ｇ 

cm 

250.0g以下 

（飛行船は 1７0cm以下） 

空虚重量から地上補助装置 

除いた機体の空虚重量 
ｇ ｇ ｇ 

 

３ 

動
力 

1) 動力系統種類 

 ○× 

 
  

電池と電動モータでプロペラを回

す方式か？（回転翼機は別条件） 

2) モータ・プロペラの
取付・安全性 ○× 

   留具の誤使用，クラック，接着・取り

付け不良等 

3) 絶縁 

 ○× 
   絶縁皮膜の徹底 

４ 

バ
ッ
テ
リ
ー 

1) 種類 □ Li-Po 

□ Ni-Cd 

□ Ni-MH 

□ Li-Fe 

□ Li-Po 

□ Ni-Cd 

□ Ni-MH 

□ Li-Fe 

□ Li-Po 

□ Ni-Cd 

□ Ni-MH 

□ Li-Fe 

Li-Po ：２セル以下（3.4〜3.7V／セル） 

Ni-Cd ：７セル以下（1.2V／セル） 

Ni-MH：７セル以下（1.2V／セル） 

Li-Fe ：２セル以下（3.3V／セル） 2) セル数 セル セル セル 

3) 残量・劣化具合 

 ○× 
   

膨張など劣化や損傷がみられな

いか．送信機のバッテリー残量 

５ 

機
体 

1) 進行方向の先端・突
起部安全性 ○× 

   制御不能時の機体が周囲に危害

を与えにくい対策されているか． 

2) 組立・装備状態安全
性 ○× 

   クラック，接着不良，取り付け不

良．リンケージの仮止は不可． 

６ 
無
線
方
式 

1) 2.4GHz（受信機とリ

ンクして確認） ○× 

   ラジコン専用周波数 

2) 送受信部改造無し 

 ○× 

   プロポ・データ伝送送受信器 

技術適合マークの確認 

3) 非常時ON-OFF 

機能 ○× 

   緊急時には動力を遠隔操作により

確実にＯＦＦできるか． 

4) フェールセーフ機
能 ○× 

    

７ 

推進系統全開，フル操
作の安全性 ○× 

   ランダムなフルパワーとフル反転状態
の組合せで，全機機能し，安全上の問

題が無いことを確認． 

８ 

自
動
操
縦 

1) 自動操縦模擬実演 

 ○× 

   自動操縦モードで，機体の姿勢変

化等に応じ舵角等が自動変化 

2) LEDの視認性 

 ○× 

   手動操縦から自動操縦への切り

替えを確実に視認できるか 

3) 手動→自動と，自動
→手動の移行性 ○× 

   移行は円滑かつ誤動作なし 

4) 緊急時に手動モー
ドへ切り替え ○× 

   緊急時，手動操縦モードへ瞬時に

切り替えが行える 

９ その他（備考）     

10 
機体審査結果 

 ○× 
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第１４回全日本学生室内飛行ロボットコンテスト・機体審査用紙（自動操縦） 

機体の前面（まえ）から見た図面もしくは写真 

（この上に貼るか，欄の文字を消去して，はめ込む） 

機体の側面（右側か左側）から見た図面もしく 

は写真 

（この上に貼るか，欄の文字を消去して，はめ

込む） 

エントリー部門
所

属 
秋田工業高等専門学校 

自動操縦部門 

機

体

名 

(フリガナ) カヅベンダー デルタ

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

KADUBE-NDA Δ2 

機 体 諸 元 

種

類 

■ 飛行機(ヘリウム使用 有 ・ ◯無 ) 
□ 回転翼機(主回転翼を動力駆動しないもの)
□ 飛行船(浮揚ガスはヘリウムガスに限る)

全
長 770 ｍｍ

全
幅 1440 ｍｍ

全
高 260 ｍｍ

手動飛行時の高い操縦性と自動操縦時の優れた安定性を兼ね備えた機体 

空虚重量 205 グラム 
注１：離陸重量から救援物資とペイロードの重量を除いた重量．
注２：飛行船の場合はヘリウム浮力を除く． 

バッテリー 種 類 ：■ Li-Po， □ Ni-Cd， □ Ni-MH，□ Li- Fe セル数： 2 セル

重心位置 
(救援物資除く) （ 機体前方 ）を基準に，（ 尾翼 ）方向へ（ 120 ）ｍｍ 

主翼面積と翼面荷重 

（注：飛行船はガス容積を記載） 
主翼面積： 25.2 dm2，翼面荷重： 8.13 グラム／dm2 

（ガス容積： ｍ3） 

全計画から開発までの期間： 約 18 週間 試験・練習総飛行時間： 約 20 時間

「本書式は全４ページです．越える場合は各ページの表の幅を適宜修正してPDFで４ページに収める

と
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機体審査用紙（自動操縦）

エントリー部門
所 

属 
秋田工業高等専門学校 

自動操縦部門 

機

体

名 

(フリガナ) カヅベンダー デルタ

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

KADUBE-NDA Δ2 

自 動 操 縦 装 置 の 概 要 

観測する物理量と，その説明（略画含めて良い）．構成機器の性能や型番を含む． 

【特徴】 

・機体の姿勢検出用センサとして以下の3 つのセンサを用いた。

―高度センサ(高さ)、ジャイロセンサ(傾き)、コンパスセンサ(向き)
姿勢制御に用いるセンサの個数を最低限にとどめることを実現した。

・自動着陸時はPC に取り付けたカメラで機体前方に取り付けたLED を認識、機体の位置を検出。

XBee により無線通信を行い、機体を滑走路へ誘導する。

・自動投下、自動タイムトライアルのミッション時は、機体下部に取り付けた照度センサを用い、

床に設置したLED を認識したときプログラムが実行される。

・画像処理系を機体外へ移動したことで、機体の軽量化及び処理速度が向上した。
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機体審査用紙（自動操縦）

エントリー部門
所

属 
秋田工業高等専門学校 

自動操縦部門 

機

体

名 

(フリガナ) カヅベンダー デルタ

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

KADUBE-NDA Δ2 

制御系全体のブロック線図等 

【各目標値】 

各目標値はあらかじめプログラムに設定しておく(照度のしきい値は会場の明るさによって調整) 
水平旋回 ロール角：25°、ピッチ角：13°、ヨー角：360°、高度：現状維持

８の字旋回(右) ロール角：25°、ピッチ角：13°、ヨー角：180°、高度：現状維持

８の字旋回(左) ロール角：25°、ピッチ角：13°、ヨー角：360°、高度：現状維持

タイムトライアル(旋回) ロール角：25°、ピッチ角：13°、ヨー角：180°、高度：現状維持

タイムトライアル(直進) ロール角：0°、ピッチ角：11°、高度：現状維持、照度：しきい値

自動滑空 ロール角：25°、ピッチ角：-4°
オートオン ピッチ角：18°、スロットル：60％固定

自動離陸 ピッチ角：15°、スロットル：80%固定

自動飛行 ロール角：0°、ピッチ角：13°、高度：1.5 m、照度：しきい値

自動制御のブロック線図 

また、自動モードと手動モードは、操作する送信機のスイッチによって切り替えることができ、送信機の

ボリュームで各ミッションに切り替えることが可能である。 
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この面は記載せずに提出 

機体審査項目 
審  査  結 果 

備 考 
練習前 予選前 決勝前 

１
 種

 類
 

1) 種類 □ 飛行機
□ 回転翼機
□ 飛行船

2) オリジナル性

○×

２
 重

 量
 

空虚重量 

・地上補助装置含む

・飛行船は最大長

・離陸重量から救援物資除く

ｇ 
cm 

ｇ 
cm 

ｇ 
cm 

250.0g 以下 

（飛行船は1７0cm 以下） 

空虚重量から地上補助装置 
除いた機体の空虚重量 

ｇ ｇ ｇ 

３
 動

 力
 

1) 動力系統種類
○×

電池と電動モータでプロペラを回

す方式か？（回転翼機は別条件） 

2) モータ・プロペラの
取付・安全性 ○×

留具の誤使用，クラック，接着・取

り付け不良等 

3) 絶縁
○×

絶縁皮膜の徹底 

４
 バ

ッ
テ
リ
ー
 

1) 種類 □ Li-Po 
□ Ni-Cd 
□ Ni-MH 
□ Li-Fe 

□ Li-Po 
□ Ni-Cd 
□ Ni-MH 
□ Li-Fe 

□ Li-Po 
□ Ni-Cd 
□ Ni-MH 
□ Li-Fe 

Li-Po ：２セル以下（3.4〜3.7V／セ

ル） 

Ni-Cd ：７セル以下（1.2V／セル） 

Ni-MH：７セル以下（1.2V／セル） 

Li-Fe ：２セル以下（3.3V／セル） 
2) セル数 セル セル セル 

3) 残量・劣化具合

○×

膨張など劣化や損傷がみられな

いか．送信機のバッテリー残量 

５
 機

 体
 

1) 進行方向の先端・突
起部安全性 ○×

制御不能時の機体が周囲に危害

を与えにくい対策されているか． 

2) 組立・装備状態安全
性 ○×

クラック，接着不良，取り付け不

良．リンケージの仮止は不可． 

６
 無

線
方

式
 

1) 2.4GHz（受信機とリ

ンクして確認） ○×

ラジコン専用周波数 

2) 送受信部改造無し

○×

プロポ・データ伝送送受信器

技術適合マークの確認 

3) 非常時ON-OFF
機能 ○×

緊急時には動力を遠隔操作により

確実にＯＦＦできるか． 

4) フェールセーフ機
能 ○×

７
 

推進系統全開，フル操

作の安全性 ○× 

ランダムなフルパワーとフル反転状態

の組合せで，全機機能し，安全上の問

題が無いことを確認． 

８
 自

動
操
縦
 

1) 自動操縦模擬実演
○×

自動操縦モードで，機体の姿勢

変化等に応じ舵角等が自動変化 

2) LED の視認性
○×

手動操縦から自動操縦への切り

替えを確実に視認できるか 

3) 手動→自動と，自動
→手動の移行性 ○×

移行は円滑かつ誤動作なし 

4) 緊急時に手動モー

ドへ切り替え ○×

緊急時，手動操縦モードへ瞬時

に切り替えが行える 

９
 その他（備考） 

10 機体審査結果 

○×



第１４回全日本学生室内飛行ロボットコンテスト・機体審査用紙（自動操縦） 

第１４回全日本学生室内飛行ロボットコンテスト 

機体審査用紙（自動操縦） 

エントリー部門 
所

属 
首都大学東京 

自動操縦部門 

機

体

名 

(フリガナ) カマキリ 

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

蟷螂 
   

機 体 諸 元 

種 

類 

■ 飛行機(ヘリウム使用  有 ・ 無 ) 

□ 回転翼機(主回転翼を動力駆動しないもの) 

□ 飛行船(浮揚ガスはヘリウムガスに限る) 

 

全 
長 880ｍｍ 

全 
幅 950ｍｍ 

全 
高 220ｍｍ 

   

機体部品を少なくすることによる機体完成度の向上 

空虚重量 242グラム 
注１：離陸重量から救援物資とペイロードの重量を除いた重量． 
注２：飛行船の場合はヘリウム浮力を除く． 

バッテリー 種類： ■ Li-Po， □ Ni-Cd， □ Ni-MH， □ Li-Fe セル数：    2 セル 

重心位置 
(救援物資除く) 

（ 先端 ）を基準に，（   尾翼     ）方向へ（    280    ）ｍｍ 

主翼面積と翼面荷重 

（注：飛行船はガス容積を記載） 

主翼面積：   22.5    dm2，翼面荷重：   10.8グラム／dm2 

（ガス容積：             ｍ3） 

  

      

 

全計画から開発までの期間： 約   15  週間 試験・練習総飛行時間： 約    30   時間 
 

「本書式は全４ページです．越える場合は各ページの表の幅を適宜修正してPDFで４ページに収めること．」 

8月31日(金)締切 
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エントリー部門 
所

属 
首都大学東京 

自動操縦部門 

機

体

名 

(フリガナ) カマキリ 

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

蟷螂 
   

 

自 動 操 縦 装 置 の 概 要 

観測する物理量と，その説明（略画含めて良い）．構成機器の性能や型番を含む． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 MPU9250（9軸センサー）にて計測される3軸の加速度・角速度からオイラー角として積分し，pitch, roll, 

yaw を算出する．これらを PID 制御でラダーとエレベータにフィードバックする．プロポは FUTABA 製

10ch-2.4GHz T-FHSS AIRモデルを使用し，スロットルは自動離着陸時以外，通常のラジコンと同様に扱う． 

 

 

 

◯飛行モードの切り替え 

 手動操縦（switch A：OFF） 

全ての操縦を手動で行う． 

 水平旋回（switch A：FULL，switch C：OFF） 

あらかじめ実験で定めた目標姿勢角に対してPID制御を行う． 

 8の字旋回（switch A：FULL，switch C：HALF） 

あらかじめ実験で定めた目標姿勢角に対してPID制御を行う．switch AをFULLにした時にyaw角の

リセットを行い，360度に達した時点で左/右旋回を切り替える． 

 自動離着陸（switch A：FULL，switch C：FULL） 

地上装置から自己位置推定を行い，自動離着陸を行う． 

 

 

MPU9250 

(9軸センサー) 

AE-ATMEGA328-MINI 

(Arduino mini 上位互換機) 
RB-S037 

(サーボ) 

ラダー用 

RB-S037 

(サーボ) 

エレベータ用 
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エントリー部門 
所

属 
首都大学東京 

自動操縦部門 

機

体

名 

(フリガナ) カマキリ 

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

蟷螂 
   

制御系全体のブロック線図等 
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機体審査用紙（自動操縦） 

エントリー部門 
所

属 
首都大学東京 

自動操縦部門 

機

体

名 

(フリガナ)  カマキリ 

予選飛行順 決勝飛行順 エントリーNo. 

蟷螂 
   

 

自 動 着 陸 ミ ッ シ ョ ン の 特 徴 

取り組む自動着陸ミッションについて，写真や図を用いて以下に記すこと 

 

 

 

 
 

 カメラを滑走路終端に設置し（滑走路入口方向へと向ける），カメラの中心点を原点として機体の座標（2

次元）を観測する．観測した座標はXBee経由で機上装置に無線送信される．受信した座標に補正係数をかけ，

そのままpitch / rollの姿勢目標角とする．目標角は座標を受信する度に変更し，PID制御により誘導する． 

スロットルは，カメラ上の機体の面積からカメラと機体の距離を算出し，段階的に変更する． 
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この面は記載せずに提出 

 
機体審査項目 

審 査 結 果 
備  考 

練習前 予選前 決勝前 

１ 

種
類 

1) 種類 □ 飛行機 
□ 回転翼機 
□ 飛行船 

   

2) オリジナル性 

 ○× 

 
  

 

２ 

重
量 

空虚重量 

・地上補助装置含む 

・飛行船は最大長 

・離陸重量から救援物資除く 

 

 

ｇ 

cm 

 

 

ｇ 

cm 

 

 

ｇ 

cm 

250.0g以下 

（飛行船は1７0cm以下） 

空虚重量から地上補助装置 

除いた機体の空虚重量 
ｇ ｇ ｇ 

 

３ 

動
力 

1) 動力系統種類 

 ○× 

 
  

電池と電動モータでプロペラを回

す方式か？（回転翼機は別条件） 

2) モータ・プロペラの
取付・安全性 ○× 

   留具の誤使用，クラック，接着・取り

付け不良等 

3) 絶縁 

 ○× 
   絶縁皮膜の徹底 

４ 

バ
ッ
テ
リ
ー 

1) 種類 □ Li-Po 

□ Ni-Cd 

□ Ni-MH 

□ Li-Fe 

□ Li-Po 

□ Ni-Cd 

□ Ni-MH 

□ Li-Fe 

□ Li-Po 

□ Ni-Cd 

□ Ni-MH 

□ Li-Fe 

Li-Po ：２セル以下（3.4〜3.7V／セル） 

Ni-Cd ：７セル以下（1.2V／セル） 

Ni-MH：７セル以下（1.2V／セル） 

Li-Fe ：２セル以下（3.3V／セル） 2) セル数 セル セル セル 

3) 残量・劣化具合 

 ○× 
   

膨張など劣化や損傷がみられな

いか．送信機のバッテリー残量 

５ 

機
体 

1) 進行方向の先端・突
起部安全性 ○× 

   制御不能時の機体が周囲に危害

を与えにくい対策されているか． 

2) 組立・装備状態安全
性 ○× 

   クラック，接着不良，取り付け不

良．リンケージの仮止は不可． 

６ 
無
線
方
式 

1) 2.4GHz（受信機とリ

ンクして確認） ○× 

   ラジコン専用周波数 

2) 送受信部改造無し 

 ○× 

   プロポ・データ伝送送受信器 

技術適合マークの確認 

3) 非常時ON-OFF 

機能 ○× 

   緊急時には動力を遠隔操作により

確実にＯＦＦできるか． 

4) フェールセーフ機
能 ○× 

    

７ 

推進系統全開，フル操
作の安全性 ○× 

   ランダムなフルパワーとフル反転状態

の組合せで，全機機能し，安全上の問
題が無いことを確認． 

８ 

自
動
操
縦 

1) 自動操縦模擬実演 

 ○× 

   自動操縦モードで，機体の姿勢変

化等に応じ舵角等が自動変化 

2) LEDの視認性 

 ○× 

   手動操縦から自動操縦への切り

替えを確実に視認できるか 

3) 手動→自動と，自動
→手動の移行性 ○× 

   移行は円滑かつ誤動作なし 

4) 緊急時に手動モー
ドへ切り替え ○× 

   緊急時，手動操縦モードへ瞬時に

切り替えが行える 

９ その他（備考）     

10 
機体審査結果 

 ○× 

    

 


