£#16%3A 130
74 KISY kY A7 LHRES
BAMZRZRAWVRAM A TLIZEITS
vy T5—27 S EHAERED
BE1A—YVUEBEERE

HARKZE
FiE FE OFRI #HE




E cﬁldbfg:

REBEKERERE, AHOERKBERY T -0 DREASEE

AR (UAV)Z AWV AMZERH S X 7 LA(UAS)D—BRI &S
2y D)= ZFRET L5 —FE L L THIE

UAS’C(i 21 —Hin R —UAVRIDEZIEES DL RRERE I Ky T
— 0 FHIRE

UAVOD?r% TRHEZRAWN:=FYyTS5—2 7 FOEAZEIZEK Y 2 —F 7 E

Z R Al RE
T, T S 07T, T ™ . _
_@ - HEE(E
UAV1 UAV?2 % =

m b | HI1EH R BESRY F7—7

a—Higk
MAMZEB X T L (UAS) ETILO—HI

—— Nihon Uniyv.



AT

> (e R BT

c A—HYHEFIE LI-IREEFRIHRE L. BRALERITETIILPUAVODHEEL
EINTA—RLELTEHASINS Yy ITS—2T FEAVWTHR/INCZE
EBICE DT A —HYRERE Z17 5 FE0FHEHE 2=

S>1—YHNBET HGRIFIMNERHBEENSILT S & HERRE

c ERETE LT, 2—THWEEARICEFERHTHETILERRE
L. RPN ZFECEYBHEDAI—HRUELZHTETAFEFRE

o FwIT5—27 FOEAIEZZ3E LR LI=15E DRI EREDE
5 (2023F 12BWBSHIEEIZHE LNTHE)

> RN E

c Ry 75— 7 FOEAIRIZZRIZIENO L., ROEIETHEREL-EE
O RU AR MR % 5HE - LB

AN

—— Nihon Uniyv.


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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