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図１ ドローン機体 
図２ LiDAR による風車タワーの検出 

検出結果 

図４ AI ブレード認識と追従飛行実験 図３ 飛行制御時の機体からタワーまでの距離 

LiDAR を使用した飛行制御 
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風車の雷対策用接地線（ダウンコンダク

タ）の断線点検用ドローンの実用化に向

け、熟練操縦者以外でも風車に衝突せず安

全に飛行できる半自律飛行を実現します。 

 

 
レーザ測距センサ（以下、LiDAR）及び

カメラ画像を活用して、風車タワーまでの

距離を一定に維持して飛行する機能と、ブ

レードを AI 認識して追従飛行する機能を

持つ半自律飛行システムを開発しました。

また、委託企業が製作したドローンにシス

テムを搭載して飛行実験を行いました。

 

 

ドローン機体（図１）に半自律飛行シス

テムを搭載して飛行実験を行った結果、

LiDAR の点群データ（図 2）を使用して、

タワーまでの距離を一定に維持しながら飛

行できること（図３）や、ドローンに搭載

したカメラ画像の AI 認識により、風車ブ

レードを認識して追従飛行できることを確

認しました（図４）。 

これらの実験により、開発した半自律飛

行システムで、委託企業が製作したドロー

ンを飛行制御できることが確認できまし

た。 
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・「風車ブレードのダウンコンダクタ断線点検のためのドローン半自律飛行システムの開発」 


