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AIT-VTV

全長 99cm

全幅 61cm

全高 34cm

重量 25.5kg

前方に搭載されているカメラジン
バルは、yaw方向±40度、上方向
に30度、下方向に90度の可動範囲
を持っている。カメラのマウント
とpitchの軸を大きくずらすことに
よって、カメラが水面より上を見
ることが可能である。そのため、1つのカメラで水
中と水上の両方を探索することが可能である。スク
リューの制御によって機体を押し上げることでカメ
ラをさらに高い位置に持ち上げることができる。
搭載されているカメラは、低照度カメラを搭載して
いる。このカメラは、1920x1080pixelなのである程
度離れた位置から、QRコードを読み取ることがで
きる。広角レンズを搭載しており、人の視野角に近
い視野角で見ることができる。
このカメラの映像は、地上のPCにつながっている
VRゴーグルに映し出される。さらにVRゴーグルの
角度情報と、ジンバルの向きが連動して動くように
なっているため、直感的にカメラの向きを変えるこ
とができる。カメラの操作を行いやすくすることで
操縦者の負担を軽減することができる。

ジンバル HMD

例) 水平姿勢モードの制御式
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𝜃𝑓𝑟𝑜𝑛𝑡 = 𝜃𝑟𝑒𝑎𝑟 =水平

𝐹1, 𝐹2, 𝐹3, 𝐹4 ∶ スクリュー推力
𝐹𝑥 , 𝐹𝑦 ∶ 𝑠𝑢𝑟𝑔𝑒, 𝑠𝑤𝑎𝑦方向の力

𝜏𝑧 ∶yaw軸回りのトルク
θ𝑓𝑟𝑜𝑛𝑡 , 𝜃𝑟𝑒𝑎𝑟 ∶ 推力の角度

HMD姿勢情報

カメラ映像

消費電力の低下と低コスト化のために、4つのスクリューと2自由度の推力偏向機構を使用して6自由度の動き
を実現。視認性と操作性を重視し大型のカメラジンバルとVRゴーグルにより水上と水中を広い範囲で観測で
きるシステムを構築している。

機体の構成

スクリュー推力

推力偏向軸
可変バラスト

モード名 スクリュー動作 バラスト動作

水平姿勢モード Surge,Sway,Yaw Heave,Roll

姿勢制御モード Heave,Pitch,Roll,Yaw Heave,Roll

前進制御モード Surge,Pitch,Yaw Heave,Roll

水上観測モード Surge,Pitch,Yaw Heave,Roll

・スクリューを4つ搭載

・推力偏向機構を2つ搭載

・左右に可変バラストを搭載

・スクリュー、推力偏向機構、バ

ラストの計8自由度

・機体前方に大型のカメラジンバ

ルを搭載

・広角レンズ・低照度カメラ搭載

・HMDとジンバルの連動

・ROS2を用いて制御

スクリューの推力方向と推力偏向機構の角度をモー
ドによって変えることで6自由度の動きをする

HMDによる映像表示とカメラ制御移動
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