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論 文 審 査 の 結 果 の 要 旨 
 

本論文は， GPS 信号が使えない環境下において小型無人航空機の自律化を可能にするために，

理論解析・計算機シミュレーション・実証実験を通して，昆虫の複眼視覚処理を模擬した実用的な

航法システムについて研究したものである．実際のセンサシステムの制限を考慮した上で，小型無

人航空機の運動変数の推定精度を向上させる手法を提案し，その有用性を実験により検証している．

さらに，その航法システムによって，障害物が存在する実際的な環境下での自律化にとって不可欠

な障害物検知が可能なことを示した．このように本研究は，小型無人機の自律化にとって重要な運

動変数推定／障害物検知に対して新しい知見を与えたもので，航空宇宙工学上寄与するところが大

きく，博士（工学）の学位論文に値すると認める． 

 

 


