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機体作製のコンセプト

・ 堅牢なこう体 (アーリス仕様)
・ ワンサーボモーターでの制御
・ 小型、軽量化
・
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高さ 15 cm
直径 9 cm
重さ 500 g

(パラフォイルを除く)

・こう体材料 塩ビパイプ
・アーム材料 アルミ板

機体の仕様
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GPS

マイコン
PIC 18F452

EEPROM

サーボ

PC制御履歴

パラフォイル

アルゴリズムの概略
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ターゲットターゲット

１秒前のＣａｎＳａｔ位置１秒前のＣａｎＳａｔ位置

現在のＣａｎＳａｔ位置現在のＣａｎＳａｔ位置

速度ベクトル速度ベクトル

位置ベクトル位置ベクトル

ベクトルの定義
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②

位置ベクトル 速度ベクトル

① cosθ＞０

② cosθ＜０

①

③ sinθ＞０

④ sinθ＜０

③

④

位置の検出方法

ＣａｎＳａｔ

ＣａｎＳａｔの位置検出

θ

θ

第第11、、44象限象限

第第22、、33象限象限

第第11、、22象限象限

第第33、、44象限象限
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ターゲット方向

進行方向

ｌr

LR

機体の制御
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制御履歴(1) First trial
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制御履歴(2) First trial
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課題

・ パラフォイルとこう体重量のバランス
・ 風に負けない機体の制御法
・ 制御履歴の視覚化
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付録
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工夫した点

☆防水かつ落下に耐えられる強度を
もったこう体

☆重心のバランス

☆制御方法


