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研究成果の概要（和文）：複眼の視覚処理システムに基づき，飛行体の自律航行を可能にする工学システムにつ
いて研究した．このシステムは，オプティックフローを広範囲に統合するで，小型・軽量・低計算量で，しかも
環境にロバストな運動推定を可能にする．理論と工学システムとの違いを考慮し，オプティックフローを得るカ
メラの個数や配置／向き，またフローの統合方法について，計算機シミュレーションと実験の両面から研究し
た．オプティックフローを得るためのセンサボードのプログラムについても研究した．さらに，他のセンサと組
み合わせる場合や，障害物の検知のための物体までの距離推定法についても研究した．

研究成果の概要（英文）：This research aims to develop a feasible engineering system to robustly 
estimate a vehicle's motion variables for autonomous flight, based on Wide-Field-Integration (WFI) 
of optic flow. Because optic flow is obtained from image sensors with restricted field of views, the
 number and placement/optical axes of image sensors are the important factors for the accurate 
estimation. This research investigated the effect of them as well as the combination method of optic
 flow by using numerical simulations and experiments. A sensor board to experimentally obtain optic 
flow has been improved to realize a practical WFI of optic flow sensor. Furthermore, this research 
showed some guidelines to combine with other sensors and some distance estimation methods to 
obstacles for autonomous obstacle detection and avoidance.

研究分野： 航空宇宙工学
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