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プレゼンターのノート
プレゼンテーションのノート
・8の字周回飛行
　時間経過に応じてUAV間の配置関係が変化する
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プレゼンターのノート
プレゼンテーションのノート
・地上の任意の位置を原点とする直交座標系において

・次に、未知であるユーザ位置を求めるため
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