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１．はじめに 

私が将来構想していることは、ドローンを使って

川を下ることである。問題はドローンだけでは物理

的に下ることができないため、中継地点を作成しよ

うと考えている。しかし、ボートのみだと川の上で

あるため、流れに応じてボートが動いてしまい、ド

ローンがうまく着地できない。そこでボートの上に

加速度センサを設置し、ドローンが着地するまでに

ボートどこまで動いたかを想定することで、ドロー

ンが着地できると考えこの研究を行った。 

また、位置計測、自己位置、姿勢制御など様々

な研究が存在している。位置計測としてカメラ画像

によるトラッキング技術を適用している研究[1]、

ロボットの自己位置・姿勢推定に GPS Compassを

使用している研究[2]、コントローラに 3軸加速

度・3軸ジャイロセンサが搭載されており、GPSに

方位センサが搭載されているため、それを用いて姿

勢制御を行う研究[3]などが存在している。 

本研究では、3軸加速度センサ ADXL345を用い

て、加速度センサが回転しないという仮定のもと、

ひもで引っ張ると加速度の方向に、加速度の大きさ

で、矢印がリアルタイムに表示するということを行

った。 

 

 

２．システム概要 

２．１．使用している道具 

 いこのシステムは、川にある船の上にこのシステ

ムを設置し、使用するためにいくつかの道具が必要

である。このシステムを実現するために、モバイル

ルータ、モバイルバッテリー、3軸加速度センサ

ADXL345、raspberry pi、タッパーを使用した、 

 

 

3．計測 

 

本実験では、加速度センサを動かしているとき

に回転しないという仮定の下リアルタイムでのベク

トル表示を行った。2で説明した使用した道具を用

い自分の pcから raspberry piを操作した。結果を 3

つ表示する。1,2つ目は、正常な値のグラフで、3

つ目は違う軸の値である。 

 

 

 

 

 

    図 1 右に動かす    図 2 左に動かす 

     

図 3 違う軸の値 

 

4．まとめ 

 結果としては、グラフを見てわかるが、横に動か

しているにもかかわらず、振動により違う軸の値が

表示されている。このままボートの上でやったとし

ても流れや波により正確に測ることは難しい。結論

として、加速度センサのみではボートの位置を把握

することはできないと考えた。。 
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