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「危ない！」を視覚だけで判断  

動物の注意機構に学ぶ人工物の３次元衝突回避 

 

研究成果のポイント 

 ・動物が危険な相手に注意を向ける仕組みに着想を得た、新しい３次元衝突回避手法を開発。 

・他者の見え方の変化だけから衝突リスクを判断し、通信なしで衝突回避を実現。 

・ドローンの群れなど、多数の人工物が移動する将来の空域利用への応用に期待。 

 

研究成果の概要 

公立はこだて未来大学の加納剛史教授らの研究グループは、動物が衝突危険性の高い相手のみに注意

を向ける仕組みに着想を得て、視覚情報だけを用いた人工物の新しい 3次元衝突回避手法を開発しま

した。 

（背景） 

将来、ドローンなど空を飛び回る人工物が飛躍的に増加すると予想されており、安全な衝突回避技術

の重要性が高まっています。一方で、従来の衝突回避手法の多くは複雑な計算を必要とし、２次元空

間を前提としているため、多数の人工物が存在する３次元環境への適用には課題がありました。 

（研究手法） 

そこで研究グループは、生物が衝突危険性の高い相手に注意を向ける仕組みに着目しました。視界の

中で「位置があまり変わらないまま大きく見えてくる相手」を衝突危険性が高い相手とみなし、その

ような相手にだけ注意を向けて衝突回避を行う新しい３次元衝突回避手法を構築しました。 

（研究成果） 

シミュレーションでは、開けた空間、狭い通路、群れ同士が交差する状況など、複数の環境で本手法

の性能を検証しました。その結果、周囲への注意が適度な条件で、安全かつ素早く滑らかに移動でき

ることを確認しました。 

（今後の展望） 

本手法は、単純な視覚情報だけを利用するため、多数の人工物が存在する環境でも適用しやすい特徴

を持っています。今後は、実際のドローンを用いた検証を進めることで、安全な空域利用技術への応

用が期待されます。 

本件の取扱いについては，下記の解禁時間以降でお願い申し上げます。 

新聞：             8 月 20 日（木） 

テレビ・ラジオ・インターネット：8 月 20 日（木） 

本学ＨＰ掲載： ☒ 要  ☐ 否 
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【研究成果の概要】 

将来、ドローン群など空を飛び回る人工物が飛躍的に増加すると予想されており、安全な衝突回避技

術の重要性が高まっています。一方で、従来の人工物の衝突回避手法の多くは複雑な計算を必要とし、

多数の人工物が空間内に存在する３次元環境への適用には課題がありました。 

そこで本研究グループは、生物が衝突危険性の高い相手に注意を向ける仕組みに着目しました。自分

に向かってくる相手は、視界の中で位置があまり変わらないまま大きく見えてきます。一方で、衝突せ

ず近くを横切るだけの相手は、視界内を大きく移動します。 

本研究では、この違いを利用し、人工物の周囲に球面状のスクリーンを想定して、そこに映る他の人

工物の見え方から衝突危険性を判断する新しい３次元衝突回避手法を提案しました（図１）。この手法

では、危険な相手にだけ注意を向けて回避行動を行います。 

シミュレーションでは、開けた空間、狭い通路、群れ同士が交差する状況など、複数の環境で本手法

の性能を検証しました。その結果、周囲への注意の強さや回避行動の強さが適度な条件で、安全かつ素

早く滑らかに移動できることを確認しました。 

 

【本研究で明らかにしたこと】 

1. 視界の中で「位置があまり変わらないまま大きく見えてくる相手」に注意を向けることで、３次元

空間における衝突回避が可能となることを示しました。 

2. 注意の強さや回避行動の強さが過剰でも不足でも性能が低下し、適度な条件において、安全かつ素

早く滑らかに移動できることを示しました。 

 

【研究成果の意義】 

将来的に多数のドローンなどの人工物が空間内を移動する社会では、中央管理システムがすべての人

工物を制御する方式だけでは対応が難しくなる可能性があります。そのため、各人工物が局所的な情報

だけを用いて自律的に衝突回避を行う分散制御技術が重要になると考えられています。   

本研究では、生物が危険な相手だけに注意を向けるという単純な知覚戦略を工学的に応用し、局所的

な視覚情報だけに基づく新しい３次元衝突回避原理を提案しました。これにより、多数の人工物が存在

する環境でも適用しやすい分散制御の可能性を示しました。 

本研究で提案した手法は、将来的なドローン群の安全な空域利用だけでなく、自律移動ロボット群な

ど、多数の人工物が存在するさまざまなシステムへの応用が期待されます。 

 

 

 



 
【用語解説】 

※1 分散制御  

複数の人工物が中央管理者の指示を受けず、それぞれが局所的な情報に基づいて自律的に行動する制御

方式。 
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図１：衝突危険性の判断方法．機体周囲の球面スクリーンに映る周囲の機体の像の大きさの変化・動き

をもとに危険か否かを判断し，衝突危険性が高い機体のみに注意を絞って衝突回避する． 
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