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目標地点を原点とする4つの象限に対し・・・

①．現在地点と目標地点から現在地点の象限を判断。
②．現在の座標と一秒前の座標から走行している方角を判断。
③．①と②のデータをもとに図のようにサーボを制御する。

GPS情報が１秒ごとの更新の為、
①～③で決定した制御方向に１秒間動き続け、
１秒後に現在地のデータを更新し、
それまでの現在地のデータを１秒前のデータに変換、
それまでの１秒前のデータは２秒前となる為破棄される。
全てのデータを更新後①の判断に戻り、これを繰り返す。
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製作の流れ

アルゴリズムの説明

目標地点を原点とする4つの象限に対し・・・

①．現在地点と目標地点から現在地点の象限を判断。
②．現在の座標と一秒前の座標から飛行している方角を判断。
③．①と②のデータをもとに図のようにサーボを制御する。

①〜③で決定した制御方向に１秒間動き続け、
１秒後に現在地のデータを更新し、
それまでの現在地のデータを１秒前のデータに変換、
それまでの１秒前のデータは２秒前となる為破棄される。

全てのデータを更新後①の判断に戻り、
これを繰り返して目標地点を目指す。

ハード製作の流れ プログラム製作の流れ

誘導アルゴリズムの考案・実装

無線通信の実装

EEPROMによるログ保存の実装

おもり

重りの位置をサーボで動かすことで重心をずらし
旋回しやすくなった。

GPSに1秒ごとに新しい現在の座標が送られてくるので、
送られてきたデータをもとに以下のことを行う。
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使用する機材の選定

基板の発注

筐体の設計・組み立て

完成した筐体

▲

サーボモータ

上のサーボモータで重りを動かし
重心の位置をずらす。

下の２つのサーボモータで
パラフォイルの左右のラインをそれぞれ引く。

GPS

1秒ごとにデータが送られてくる。
送られてくるデータは
緯度、経度、海抜高度、
方位、速度、捕捉衛星数。

サーボモータ

上のサーボモータで重りを動かし
重心の位置をずらす。

下の２つのサーボモータで
パラフォイルの左右のラインをそれぞれ引く。

GPS

1秒ごとにデータが送られてくる。
送られてくるデータは
緯度、経度、海抜高度、
方位、速度、捕捉衛星数。
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誘導アルゴリズム

筐体の概要
ＧＰＳ

1秒ごとにデータが送られてくる。
送られてくるデータは
緯度・経度・海抜高度・方位・速度・捕捉衛星数。

サーボモータ

上のサーボモータで重りを動かし重心の位置をずらす。

下の２つのサーボモータで
パラフォイルの左右のラインをそれぞれ引く。

結果と考察

ＧＰＳのデータを取得

目標地点の座標と現在地点の座標から
現在どの象限にいるか判断

現在地点の座標と1秒前の地点の座標から
進行方向を判断し、曲がる方向を決定

サーボを制御

結果▲

考察▲

石狩実験ではパラフォイルを制御した状態で
上空約２００ｍから投下したところ、筐体が軽かったため
サーボの制御が反映されなかった。
急遽筐体を重くすると、サーボのギアが破損してしまった。

石狩実験ではパラフォイルを制御した状態で上空約２００ｍから投下した。
1回目のデータは目標地点に近づくような軌道を描いていたが
強風に流され川に水没した。
2回目のデータはおもりを搭載していなかったため
サーボの制御が反映されていない。
よって、実験時の風により風下に流されていた。

1回目のデータの筐体は回収できなかったが
動作は外乱ではなくアルゴリズム通り動いていたと思われる。
2回目のデータは制御が出来ていなかったが、ログより風に流された状態でも
正当な判断と外乱への抵抗を試みていると言える。

１回目 ２回目

※１目盛：５０ｍ
赤：直進　黄：右急旋回
青：右旋回　緑：左旋回目標地点降下開始


