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(57)【要約】
　主題は、ドッキングステーションの下部に飛行体を固
定するためのシステムを開示する。上記システムは、ド
ッキングステーションを備え、上記ドッキングステーシ
ョンは、上記ドッキングステーションの上部に設けられ
た頂部であって、地面上方にドッキングステーションを
つり下げるように構成された接合部を含む頂部と、上記
ドッキングステーションの下部に設けられた底部であっ
て、上記ドッキングステーションは、上記底部に設けら
れ、上記ドッキングステーションに上記飛行体を固定す
るように構成されたラッチング機構を含む、底部と、を
含む。上記システムは、上記飛行体をさらに備え、上記
飛行体は、ドッキング部材であって、上記ドッキングス
テーションに上記飛行体をドッキングさせ、上記ドッキ
ングステーションの上記ラッチング機構から上記飛行体
を離脱させるように構成されたドッキング部材と、上記
ドッキング部材の動作を制御するように構成された処理
モジュールと、を含む。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　ドッキングステーションの下部に飛行体を固定するためのシステムであって、前記シス
テムは
　ドッキングステーションを備え、前記ドッキングステーションは、
　　前記ドッキングステーションの上部に設けられた頂部であって、地面の上方に設けら
れた静止している要素に前記ドッキングステーションを固定するように構成された接合部
を含む頂部と、
　　前記ドッキングステーションの下部に設けられた底部であって、前記ドッキングステ
ーションは、前記底部に設けられ、前記ドッキングステーションに前記飛行体を固定する
ように構成されたラッチング機構を含む、底部と、
　　前記ドッキングステーションの前記下部に設けられたドッキングステーション接続要
素であって、前記飛行体を充電するように構成されたドッキングステーション接続要素と
　を含み、
　前記システムは、前記飛行体をさらに備え、前記飛行体は、
　　ドッキング部材であって、前記ドッキングステーションに前記飛行体をドッキングさ
せ、前記ドッキングステーションの前記ラッチング機構から前記飛行体を離脱させるよう
に構成されたドッキング部材と、
　　前記飛行体の頂部に設けられ、前記ドッキングステーション接続要素から受電するよ
うに構成された飛行体コネクタと、
　前記ドッキング部材の動作を制御するように構成された処理モジュールと
　を含む、システム。
【請求項２】
　前記ドッキングステーションの前記ラッチング機構は、少なくとも１つの磁気コンポー
ネントを含む磁気ラッチング機構であり、前記ドッキング部材は、強磁性部材であり、こ
れによって前記ドッキング部材は前記磁気ラッチング機構に引きつけられる、請求項１に
記載のシステム。
【請求項３】
　前記処理モジュールは、前記ドッキングステーションから前記飛行体を離脱させる際に
、前記ドッキング部材が前記磁気ラッチング機構に引きつけられる第１位置と、前記ドッ
キング部材が前記磁気ラッチング機構に引きつけられない第２位置との間で、前記ドッキ
ング部材を移動させるように構成される、請求項２に記載のシステム。
【請求項４】
　前記飛行体は、前記処理モジュールによって制御される磁気部材を含み、前記磁気部材
は、前記磁気ラッチング機構によって印加された磁場を排斥するように構成される、請求
項２または３に記載のシステム。
【請求項５】
　前記磁気ラッチング機構は、前記ドッキングステーションの前記下部に設けられた金属
板を含む、請求項２から４のいずれか一項に記載のシステム。
【請求項６】
　前記磁気ラッチング機構は、前記ドッキングステーション接続要素に設けられている、
請求項５に記載のシステム。
【請求項７】
　前記磁気ラッチング機構は、少なくとも１つの電磁コンポーネントを含む、請求項５ま
たは６に記載のシステム。
【請求項８】
　前記ドッキング部材は、少なくとも１つの磁気コンポーネントを含み、前記ドッキング
ステーションの前記ラッチング機構は、強磁性部材を含み、これによって前記ラッチング
機構は、前記ドッキング部材に引きつけられる、請求項１から７のいずれか一項に記載の
システム。



(3) JP 2021-523056 A 2021.9.2

10

20

30

40

50

【請求項９】
　前記処理モジュールは、前記ドッキング部材の前記磁気コンポーネントによって生成さ
れる磁場を作動させるように構成される、請求項８に記載のシステム。
【請求項１０】
　前記ドッキングステーションは、少なくとも２つの導電性要素を含むドッキングステー
ション接続要素をさらに含み、前記少なくとも２つの導電性要素のうちの第１の導電性要
素は、前記飛行体に電流を供給できるように構成され、前記少なくとも２つの導電性要素
のうちの第２の導電性要素は、前記飛行体と電気信号を授受するように構成される、請求
項１から９のいずれか一項に記載のシステム。
【請求項１１】
　前記飛行体は、前記ドッキングステーションの周囲の画像を撮影するように構成された
画像撮影デバイスをさらに含む、請求項１から１０のいずれか一項に記載のシステム。
【請求項１２】
　前記ドッキング部材は、前記ラッチング機構が前記ドッキングステーションに前記飛行
体を固定する第１位置から、前記飛行体が前記ドッキングステーションから離脱する第２
位置へと、前記ラッチング機構を操作するように構成される、請求項１から１１のいずれ
か一項に記載のシステム。
【請求項１３】
　前記ラッチング機構は半機械的機構であり、
　前記ドッキングステーションの前記底部に配置された少なくとも１つの磁気コンポーネ
ントと、
　前記頂部上で前記少なくとも１つの磁気コンポーネントの横に配置された２つ以上のロ
ッキングユニットと
　を含み、前記ロッキングユニットはそれぞれ、
　内端および外端を含む中空形状チューブと、
　前記中空形状チューブ内に配置されたボルトユニットと、
　前記中空形状チューブの前記内端に、前記ボルトユニットを選択的に固定するように構
成された固定部と
　を含み、
　前記２つ以上のロッキングユニットは、前記少なくとも１つの磁気コンポーネントに前
記飛行体が接触した際に前記固定部による固定から前記ボルトユニットを離脱させるよう
に構成され、
　前記２つ以上のロッキングユニットの前記ボルトユニットは、前記飛行体の頂部に設け
られた２つ以上の相補的な中空チューブへと滑り込むことによって前記飛行体をドッキン
グするように構成される、請求項１から１２のいずれか一項に記載のシステム。
【請求項１４】
　前記２つ以上のロッキングユニットの前記固定部は、前記飛行体の頂面に設けられた前
記相補的な中空チューブから前記ボルトユニットを引き抜くよう動作するように構成され
た、電磁石である、請求項１３に記載のシステム。
【請求項１５】
　前記飛行体の頂面に設けられた前記相補的な中空チューブは、四分円状または傾斜した
ストレートチューブとして形成され得る、請求項１３または１４に記載のシステム。
【請求項１６】
　前記ラッチング機構は機械的機構であり、
　それぞれが近位端および遠位端を含む少なくとも２つのアームであって、前記ドッキン
グステーションに回転可能に結合された少なくとも２つのアームと、
　踏み込むと前記少なくとも２つのアームを動作／回転させるように構成される作動ペダ
ルと
　を含み、
　前記少なくとも２つのアームの前記遠位端は、飛行体の少なくとも一部を保持／把持す
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るように設計される、請求項１３から１５のいずれか一項に記載のシステム。
【請求項１７】
　前記ラッチング機構は、ベース内に設けられた構造的ラッチング機構であって、
　前記ベースの頂面から鉛直に延在し、その中心に向かって延在する孔であって、開放端
、閉鎖端、および孔壁を含む孔と、
　上面および底面を有する前記孔壁の一部として画定される棚部と
　を含み、
　前記ドッキングステーションは、前記棚部の前記上面に飛行体のラッチ部の下面を収容
し保持するように構成される、請求項１３から１６のいずれか一項に記載のシステム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、無人のドローン型航空機に関し、特に飛行体用のドッキングステーションに
関する。
【背景技術】
【０００２】
　垂直離着陸可能なマルチコプターや同様の垂直離着陸機などの無人航空機（ＵＡＶ）を
利用する分野が益々増えている。これら飛行体は多くの分野で使用されており、今後より
多くの利用が見込まれる。電源に接続されずに飛行するため、飛行体は多くの場合充電式
の内部電源を利用する。充電式電源の充電は通常、飛行体を適切なドッキングステーショ
ンに接続するか、または電源（国内電力系統）に直接接続することで実行される。飛行体
は、ＧＰＳ、ビジョンセンサ、距離センサなどの位置特定および測位機構を利用し得る。
【０００３】
　ドッキングステーション内の飛行体を充電するため、飛行体はドッキングステーション
にナビゲートされ、ドッキングステーションにドッキングし、ドッキングステーション上
のドッキング位置を維持する必要がある。しかし、ドッキング（即ち近距離ナビゲート）
および（ドッキングステーション上の飛行体の）ドッキング位置の維持には通常、演算お
よびハードウェア資源が必要となる。飛行体は重量に大きく影響されるため、飛行体は当
該ハードウェア資源および演算資源から開放されることにより、より良く機能し得る。
【０００４】
　したがって、飛行体をドッキングさせ、その位置へのドッキング後にその位置を維持す
るデバイスが求められている。
【発明の概要】
【０００５】
　主題の目的は、ドッキングステーションの下部に飛行体を固定するためのシステムを開
示することである。上記システムは、ドッキングステーションを備え、上記ドッキングス
テーションは、上記ドッキングステーションの上部に設けられた頂部であって、地面上方
にドッキングステーションをつり下げるように構成された接合部を含む頂部と、上記ドッ
キングステーションの下部に設けられた底部であって、上記ドッキングステーションは、
上記底部に設けられ、上記ドッキングステーションに上記飛行体を固定するように構成さ
れたラッチング機構を含む、底部と、を含む。上記システムは、上記飛行体をさらに備え
、上記飛行体は、ドッキング部材であって、上記ドッキングステーションに上記飛行体を
ドッキングさせ、上記ドッキングステーションの上記ラッチング機構から上記飛行体を離
脱させるように構成されたドッキング部材と、上記ドッキング部材の動作を制御するよう
に構成された処理モジュールと、を含む。
【０００６】
　場合によっては、上記ドッキングステーションの上記ラッチング機構は、少なくとも１
つの磁気コンポーネントを含む磁気ラッチング機構であり、上記ドッキング部材は、強磁
性部材であり、これによって上記ドッキング部材は上記磁気ラッチング機構に引きつけら
れる。
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【０００７】
　場合によっては、上記処理モジュールは、上記ドッキングステーションから上記飛行体
を離脱させる際に、上記ドッキング部材が上記磁気ラッチング機構に引きつけられる第１
位置と、上記ドッキング部材が上記磁気ラッチング機構に引きつけられない第２位置との
間で、上記ドッキング部材を移動させるように構成される。
【０００８】
　場合によっては、上記飛行体は、上記処理モジュールによって制御される磁気部材を含
み、上記磁気部材は、上記磁気ラッチング機構によって印加された磁場を排斥するように
構成される。
【０００９】
　場合によっては、上記磁気ラッチング機構は、上記ドッキングステーションの上記下部
に設けられた金属板を含む。場合によっては、上記磁気ラッチング機構は、上記ドッキン
グステーション接続要素に設けられている。場合によっては、上記磁気ラッチング機構は
、少なくとも１つの電磁コンポーネントを含む。
【００１０】
　場合によっては、上記ドッキング部材は、少なくとも１つの磁気コンポーネントを含み
、上記ドッキングステーションの上記ラッチング機構は、強磁性部材を含み、これによっ
て上記磁気ラッチング機構は、上記ドッキング部材に引きつけられる。
【００１１】
　場合によっては、上記処理モジュールは、上記ドッキング部材の上記磁気コンポーネン
トによって生成される磁場を作動させるように構成される。
【００１２】
　場合によっては、上記ドッキングステーション接続要素は、少なくとも２つの導電性要
素を含み、上記少なくとも２つの導電性要素のうちの第１の導電性要素は、電流を供給で
きるように構成され、上記少なくとも２つの導電性要素のうちの第２の導電性要素は、上
記飛行体と電気信号を授受するように構成される。
【００１３】
　場合によっては、上記飛行体は、上記ドッキングステーションの周囲の画像を撮影する
ように構成された画像撮影デバイスをさらに含む。
【００１４】
　場合によっては、上記ドッキングステーションは、上記ドッキングステーションの下面
から延在するドッキングステーション接続要素であって、上記飛行体を充電するように構
成されたドッキングステーション接続要素を含み、上記飛行体は、上記飛行体の頂部に設
けられ、上記ドッキングステーションから受電するように構成された飛行体コネクタを含
む。
【００１５】
　場合によっては、上記ドッキング部材は、上記ラッチング機構が上記ドッキングステー
ションに上記飛行体を固定する第１位置から、上記飛行体が上記ドッキングステーション
から離脱する第２位置へと、上記ラッチング機構を操作するように構成される。
【図面の簡単な説明】
【００１６】
　本発明は、以下の図面を参照して非限定的な例示的実施形態についての後述の詳細な説
明を読むことによって、より明確に理解され得る。
【００１７】
【図１】主題の例示的実施形態に係る、飛行体を着陸させるドッキングステーションを開
示する。
【００１８】
【図２Ａ】主題の例示的実施形態に係る、磁気ラッチングシステムを含むドッキングステ
ーションを開示する。
【図２Ｂ】主題の例示的実施形態に係る、磁気ラッチングシステムを含むドッキングステ
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ーションを開示する。
【００１９】
【図３Ａ】主題の例示的実施形態に係る半機械的ラッチングシステムを含むドッキングス
テーションを開示する。
【図３Ｂ】主題の例示的実施形態に係る半機械的ラッチングシステムを含むドッキングス
テーションを開示する。
【００２０】
【図４Ａ】主題の例示的実施形態に係る、その内部にロッキングユニットが配置された中
空チューブを開示する。
【図４Ｂ】主題の例示的実施形態に係る、その内部にロッキングユニットが配置された中
空チューブを開示する。
【図４Ｃ】主題の例示的実施形態に係る、その内部にロッキングユニットが配置された中
空チューブを開示する。
【図４Ｄ】主題の例示的実施形態に係る、その内部にロッキングユニットが配置された中
空チューブを開示する。
【００２１】
【図５Ａ】主題の例示的実施形態に係る、機械的ラッチングシステムを含むドッキングス
テーションを開示する。
【図５Ｂ】主題の例示的実施形態に係る、機械的ラッチングシステムを含むドッキングス
テーションを開示する。
【００２２】
【図６Ａ】主題の例示的実施形態に係る、磁気ラッチングシステムを含んで配置されたド
ッキングステーションを開示する。
【図６Ｂ】主題の例示的実施形態に係る、磁気ラッチングシステムを含んで配置されたド
ッキングステーションを開示する。
【図６Ｃ】主題の例示的実施形態に係る、磁気ラッチングシステムを含んで配置されたド
ッキングステーションを開示する。
【図６Ｄ】主題の例示的実施形態に係る、磁気ラッチングシステムを含んで配置されたド
ッキングステーションを開示する。
【００２３】
【図７Ａ】開示の主題の例示的実施形態に係る、ラッチング機構により固定された飛行体
の頂部を開示する。
【図７Ｂ】開示の主題の例示的実施形態に係る、ドッキングステーションから離脱する飛
行体の頂部を開示する。
【００２４】
【図８】開示の主題の例示的実施形態に係る、ドッキングステーションと、天井に固定さ
れた当該ドッキングステーションに固定された飛行体を示す。
【００２５】
【図９】開示の主題の例示的実施形態に係る、ドッキングステーションと、壁に固定され
た当該ドッキングステーションに固定された飛行体とを示す。
【００２６】
【図１０】主題の例示的実施形態に係る、飛行装置コンポーネントの概略的構造を示す。
【００２７】
　本発明の実施形態の以下の詳細な説明では、上述した添付の図面を参照する。図面に示
されたコンポーネントおよび特徴の寸法は、便宜上、または明快な表示のために選択され
たものであって、必ずしも原寸どおりではない。可能な場合は常に、図面および以下の説
明における同一の参照符号は、同一または類似の部分を示すために用いられている。
【発明を実施するための形態】
【００２８】
　本発明の例示的実施形態を以下に説明する。明確さのため、必ずしも実際の実施態様に
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おける全ての特徴／コンポーネントが説明されるわけではない。
【００２９】
　本発明の主題は、飛行体と、飛行体をドッキングさせるように構成されたドッキングス
テーションを開示する。本明細書で使用される用語「飛行体」は、ドローン、マルチコプ
ター、および他の垂直に離着陸するように構成された無人航空機などの無人航空機を指す
。本明細書で使用される用語「ホバリング」は、ドッキングステーションの規定表面から
、略固定された高度を維持することと定義する。本明細書で使用される用語「最適な接続
」は、飛行体の接続要素と、ドッキングステーションの接続要素とが、信号／電力が効果
的に伝送され、接続干渉を生じないような位置で互いに接続される状況と定義する。
【００３０】
　本明細書で使用される用語「ドック」または「ドッキング」は、飛行体がドッキングシ
ステムから外れるまたは離脱し得ないように、飛行体をドッキングステーションに固定す
ることと定義する。本明細書で使用される用語「誘導」または「誘導する」は、飛行体に
ドッキングステーションとの最適な接続をもたらすことと定義する。さらに、「上方」は
天井側を意味し、「下方」は床側を意味する。
【００３１】
　主題は、ドッキングステーションと、ドッキングステーションに固定されるように構成
された飛行体とを有するシステムを開示する。ドッキングステーションは地面または部屋
の床の上方に設けられ、例えば天井または棚部に固定される。飛行体は、ドッキングステ
ーションの地面側の下方部において、下からドッキングステーションに固定される。飛行
体の底面よりもドッキングステーションの底面が地面に近くなるように、飛行体はドッキ
ングステーション内の窪みに固定され得る。飛行体は、磁気接続を利用して、ドッキング
ステーションに固定され得る。磁気接続は、飛行装置およびドッキングステーションの一
方が磁気要素を有し、他方が磁気要素に引きつけられる強磁性要素などの物品を有するこ
とで定義される。磁気接続は、飛行体またはドッキングステーションにより制御される。
場合によっては、ドッキングステーションは電源および／または処理機能を有さず、ドッ
キングステーションからの飛行体の離脱は、飛行体により開始および制御される。飛行体
およびドッキングステーションの少なくとも１つは、他方内に設けられた強磁性部材を引
きつけるように構成された磁気部材を備える。飛行体がドッキングステーションから離脱
する際、飛行体の処理モジュールが飛行体内のモジュールを起動、停止、または操作する
ことで、飛行体とドッキングステーションとの間の磁気接続を抑制するか解除し得る。他
のいくつかの場合、ドッキングステーションは飛行体を離脱させるように制御するように
構成された処理モジュールを有する。例えば、１時間毎などの所定のルールに応じて、ま
たはドッキングステーションが設置された部屋に入った人を特定するなどの所定のイベン
トに応じて、飛行体の離脱は開始し得る。
【００３２】
　図１は、主題の例示的実施形態に係る、飛行体を着陸させるドッキングステーションを
開示する。図１は、接続表面１１０を有する頂部１０５を含むドッキングステーション１
００を開示する。いくつかの実施形態において、頂部１０５はその接続表面１１０を下方
に向けて天井に配置され得る。下方という用語は、地面から最大３０度の傾斜も含む。他
のいくつかの場合、下方という用語は地面から最大５度の傾斜と定義される。他の実施形
態において、頂部１０５は壁に固定され、接続表面１１０は下方を向いている。頂部１０
５は、地面に略平行なポールを使用して、壁に固定され得る。頂部１０５は、接続表面１
１０に設けられたラッチング機構１１５を含み得る。いくつかの実施形態において、ラッ
チング機構１１５は接続表面１１０の中心に設けられる。さらに、ドッキングステーショ
ン１００はドッキングステーション接続要素１２０を含む。ドッキングステーション接続
要素１２０は、飛行体の電源を充電する電力接続部を含む。いくつかの実施形態において
、ドッキングステーション接続要素１２０は、飛行体とデータ授受するためのデータ接続
部をさらに含む。
【００３３】
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　ラッチング機構１１５は、飛行体をドッキングステーション１００に固定するように構
成される。いくつかの実施形態において、ラッチング機構１１５は、飛行体を機械的、磁
気的、または電気的に固定するように設計され得る。いくつかの実施形態において、ラッ
チング機構１１５は受動的であり、飛行体接続要素を受け止めるように構成される。他の
実施形態において、ラッチング機構１１５は能動的に飛行体を誘導するように構成される
。そのような場合、ドッキングステーション接続要素１２０と、飛行体接続要素との間の
無線送信が、ラッチング機構１１５を作動させ、所望の位置に飛行体接続要素を誘導させ
る。
【００３４】
　図１に示す実施形態において、ラッチング機構１１５は磁気リング１２５を含み、飛行
体接続要素は飛行体をドッキングステーションにドッキングさせ、且つそこから離脱させ
るように構成されたドッキング部材を含む。ドッキングと離脱は、例えばドッキング部材
が、飛行体モータからの動力を印加してドッキングステーションのラッチング機構を押す
ことで、機械的に実施され得る。他のいくつかの場合、ドッキングと離脱は、飛行体の頂
部に設けられたスクリュー機構により実施される。スクリュー機構は、ドッキングステー
ションの孔に螺合され得る。ドッキングと離脱は、飛行体のドッキング部材とドッキング
ステーションとの間に磁気接続を形成することで実施され得る。磁気接続は、飛行体が下
方に落下することなく、ドッキングステーションの下に飛行体を固定する。これにより、
飛行体を地面から上方に運ぶのに必要な電力が抑制されるか不要となる。場合によっては
、飛行体接続要素のドッキング部材は、ラッチング機構１１５の磁気リング１２５に嵌合
するように形成される。ドッキング部材は、剛性、半剛性、または可撓性を有してよく、
例えば磁気物体が埋め込まれた可撓性チューブであってよい。ドッキング部材は磁気リン
グ１２５に引きつけられるように作られ、例えば鉄やニッケルなどの強磁性材料で作られ
ている。さらなる実施形態において、飛行体のドッキング部材のサイズは、磁気リング１
２５のサイズと略同一となるように構成される。磁気リングはあくまで例示的であり、磁
気要素は当業者が望む他の形状に形成され得る。いくつかの実施形態において、ドッキン
グステーション接続要素１２０は磁気リング１２５の中心に配置される。いくつかの実施
形態において、磁気リング１２５は、飛行体接続要素の磁石に引きつけられるように構成
された複数の磁気要素を含み得る。飛行体接続要素の磁石は、ラッチング機構１１５の磁
気リング１２５に近づくと、そこに付着することで、ドッキングステーション接続要素１
２０に飛行体コネクタとの通信接続をもたらすように構成される。飛行体コネクタは、飛
行体の充電と、飛行体との電気信号授受のために、ドッキングステーション接続要素１２
０と接続するように構成される。飛行体コネクタは、ドッキングステーションの底部に固
定される。
【００３５】
　いくつかの実施形態において、ラッチングシステムはさらに、飛行体をドッキングステ
ーションに誘導するように構成される。いくつかの実施形態において、飛行体接続要素が
ドッキングステーション接続要素１２０に接触した後に、ドッキングステーション接続要
素１２０との最適な接続を飛行体コネクタにもたらすように、誘導が行われる。いくつか
の実施形態において、ラッチング機構１１５の磁気リング１２５は電磁プレートである。
そのような場合、磁気リング１２５は、飛行体接続要素と接続すると作動し、飛行体接続
要素の磁気リングを、磁気リング１２５と完全に重なるように磁気的に引きつけるように
構成される。磁気リング１２５の作動は、飛行体の電圧を変化させることで実現し得る。
【００３６】
　いくつかの実施形態において、（飛行体接続要素がドッキングステーション接続要素１
２０よりも小さい場合）、磁気リング１２５は、磁気リング１２５の外縁から、その中心
に配置されたドッキングステーション接続要素１２０まで延在する複数のサブリングを含
む。そのような場合、複数のサブリングはそれぞれ、別個にオンにすることが可能な電磁
石である。そのような場合、ドッキングステーション１００は、複数のリングの内、どの
リングに飛行体接続要素が接続されたかを認識するように構成される。そして、ドッキン
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グステーション１００はドッキングステーション接続要素１２０との間に設けられた複数
の磁気リングのうちの一部を作動させて、飛行体接続要素をドッキングステーション１０
０の中心に向かって引きつける。さらに、ドッキングステーション１００は、中心への引
きつけに寄与しない複数の磁気物体のうちのどれもオフにし得る。
【００３７】
　ドッキングステーション１００からの離脱のため、いくつかの手法が採られ得る。場合
によっては、飛行体はドッキング部材を操作することで、磁気接続を解除し得る。当該解
除は、ドッキング部材をドッキングステーション１００の磁気リング１２５から遠ざける
ことで実現され得る。他のいくつかの場合、ドッキングステーション１００は強磁性部材
を含み、飛行体は強磁性部材が引きつけられる磁気部材を含む。飛行体は、磁気部材によ
って生成される磁場を変化させる電圧を変化させてもよく、ドッキングステーション１０
０の強磁性部材を引きつける磁場の少なくとも一部を打ち消す別の磁場を生成してもよい
。他の実施形態において、飛行体はドッキングステーション１００から離脱するのに自身
のモータを利用する。場合によっては、飛行体は、飛行体の物体または部位を下方に操作
するように構成された、物理的なピン状の物体を使用し得る。これにより、磁気接続が抑
制されるか解除される。
【００３８】
　図２Ａ～図２Ｂは、主題の例示的実施形態に係る、磁気ラッチングシステムを含むドッ
キングステーションを開示する。いくつかの実施形態において、ドッキングステーション
２００は下方を向いた底部２０５を含む。いくつかの実施形態において、図２Ａに示すよ
うに、ドッキングステーション２００はポールなどで天井に取り付けられ得る。ドッキン
グステーション２００は、地面の上方にドッキングステーションをつり下げることが可能
になるように、例えば、天井、照明モジュールからつり下げるか、壁に固定されるように
構成される接合部を含む。接合部はドッキングステーションの頂部に設けられてよく、頂
部は上方を向いている。頂部は、当業者の希望に応じて、ドッキングステーションの高さ
において上から１０から９０％を占め得る。接合部は、ドッキングステーションの頂部ま
たは側面における接着性材料であり得る。接合部は、面ファスナなどの、物体が固定可能
な任意の種類の機構であり得る。
【００３９】
　いくつかの実施形態において、ドッキングステーション２００のラッチング機構２１０
は、上部側に設けられた金属板２２５を含む飛行体２２０をドッキングステーション２０
０にドッキングさせるように構成された、少なくとも１つの磁気コンポーネント２１５を
利用する。いくつかの実施形態において、ラッチング機構２１０はリング／円状に形成さ
れ得、２つ以上の磁気要素で構成され得る。
【００４０】
　ドッキングステーション２００の下でホバリングしている飛行体２２０が、そこに向か
って上昇すると、ラッチング機構２１０が飛行体２２０の金属板２２５を引きつけ始める
。したがって、飛行体２２０は、その金属板２２５がラッチング機構２１０の少なくとも
１つの磁気コンポーネント２１５に接触するまで、ラッチング機構２１０に向かって引き
つけられる。いくつかの実施形態において、少なくとも１つの磁気コンポーネント２１５
は、ドッキングステーション接続要素１２０が飛行体接続要素に接触することで、飛行体
を最適な接続に導くように、飛行体２２０のドッキングを位置合わせするように構成され
る。いくつかの実施形態において、ドッキングステーション接続要素１２０は、ラッチン
グ機構２１０の中央に配置される。さらなる実施形態において、少なくとも１つの磁気コ
ンポーネント２１５は、ドッキングステーション接続要素１２０の周囲に広がっている。
いくつかの実施形態において、少なくとも１つの磁気コンポーネント２１５は、少なくと
も１つ電磁石コンポーネントで構成される。
【００４１】
　飛行体は、画像センサ、湿度センサ、および温度センサなどの１つまたは複数のセンサ
を含み得る。特定位置で画像または動画をより高角度から撮影する必要がある場合、飛行
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体は、天井などの高所に固定されたドッキングステーションからつり下げられると、電力
を大幅に節約する。電力を節約することで、飛行体は充電せずにより長い時間機能するこ
とが可能となる。したがって、ドッキングステーションは飛行体の充電もし得るが、飛行
体がドッキングステーションに固定されるだけで電力が節約されるので、本発明は充電用
ドッキングステーションに限定されない。
【００４２】
　ドッキングステーション２００からの離脱のため、いくつかの手法が採られ得る。場合
によっては、図２Ｂに示すように、飛行体は、磁気コンポーネント２１５を作動させ、ラ
ッチング機構２１０の電気的牽引を無効にするように磁力を生成し得る。別の場合には、
ラッチング機構２１０は電磁石を含み得る。そのような場合、ドッキングステーション２
００は電磁石をオフにして、飛行体がラッチング機構２１０から外れるようにしてよい。
別の実施形態は、飛行体をドッキングステーションから遠ざけるために、飛行体のロータ
を使用して推力を提供することを含み得る。
【００４３】
　図３Ａおよび図３Ｂは、主題の例示的実施形態に係る半機械的ラッチングシステムを含
むドッキングステーションを開示する。図３Ａは、天井に固定されたドッキングステーシ
ョン３００を開示し、その接続表面３０５は下方を向いている。いくつかの実施形態にお
いて、半機械的ラッチング機構３１０がドッキングステーション３００の接続表面３０５
に配置される。半機械的ラッチング機構３１０は、接続表面３０５に配置された少なくと
も１つの磁気コンポーネント３１５と、接続表面３０５上で少なくとも１つの磁気コンポ
ーネント３１５の横に配置された２つ以上のロッキングユニット３２０および３２５とを
含む。さらなる実施形態において、２つ以上のロッキングユニット３２０および３２５の
各対は、各対の間に少なくとも１つの磁性化合物３１５がある状態で、単一の軸に沿って
配置される。
【００４４】
　いくつかの実施形態において、２つ以上のロッキングユニット３２０および３２５は、
それぞれ中空形状チューブ３３０を含む。中空形状チューブ３３０は、内端３３１および
外端３３２と、ボルトユニット３３５と、中空形状チューブの内端に設けられた固定部３
４０とを含む。いくつかの実施形態において、中空形状チューブ３３０は、ストレートチ
ューブおよび屈曲形状チューブなどとして形成され得る。さらに、中空形状チューブは、
ボルトユニット３３５よりも長くなるように設計される。これにより、ボルトユニット３
３５は、内端３３１に隣接したときに、完全に中空形状チューブ３３０内に包含される。
いくつかの実施形態において、中空形状チューブ３３０の内壁は、低摩擦係数を有するよ
うに設計される。これにより、物体が重力により内端３３１から外端３３２へ容易に移動
／摺動可能となる。
【００４５】
　ボルトユニット３３５は、中空形状チューブ３３０内部に配置され、磁石および／また
は強磁性化合物に引きつけられる金属化合物で作られている。さらに、ボルトユニット３
３５は、同様に形成されるが、中空形状チューブ３３０内での自由な動きを可能にするた
めに、中空形状チューブ３３０よりも小さいサイズとなっている。いくつかの実施形態に
おいて、ボルトユニットはその側部から、中空形状チューブ３３０の内壁に沿って配置さ
れたトラックの内部の摺動部に取り付けられる。そのような場合、トラックは内端３３１
からほぼ外端３３２に及んでいる。したがって、（図４Ａ～図４Ｄにおいて）さらに後述
するように、ロッキングユニットは中空形状チューブ３３０から分離されなくてよい。
【００４６】
　いくつかの実施形態において、ボルトユニット３３５は中空形状チューブ内へと滑り込
み、ドッキングステーション１００の接続表面１１０からはみ出す／突出するように構成
される。さらなる実施形態において、ボルトユニット３３５は飛行体３６０に設けられた
相補的な中空チューブ３７０に入り込むように構成される。これにより、飛行体がドッキ
ングステーション３００にラッチングおよび誘導される。
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【００４７】
　固定部３４０は、中空形状チューブ３３０の内端３３１に接続される／隣接する。いく
つかの実施形態において、固定位置は遠位からボルトユニット３３５を磁気的に引きつけ
る、および／またはボルトユニット３３５がそこに隣接した状態を維持することが可能な
電磁石である。固定部３４０は、電磁石がオンとなり、ボルトユニット３３５を引きつけ
る作動モードを有するように構成される。固定部３４０はさらに、電磁石がオフとなり、
締め付けボルトが中空形状チューブ３３０内から、相補的な中空チューブ３７０内へと滑
り降り自在となる非作動モードを有するように構成される。
【００４８】
　他の実施形態において、固定部は中空形状チューブ３３０の内端３３１にボルトユニッ
ト３３５を保持するように構成された機械的機構であり得る。そのような場合、機械的機
構は、ドッキングステーション３００の接続表面３０５から延在する突出ノブを有し得る
。突出ノブはその下から、例えば飛行体により押されることで、ボルトユニット３３５を
離脱させるように設計される。さらに、機械的機構は、例えば磁力に抗して作動する飛行
体の電磁石によりボルトユニット３３５が内端に向けて押された際に、それを保持するよ
うに構成される。
【００４９】
　図３Ｂは、ドッキングステーション３００にラッチした飛行体３６０を開示する。ドッ
キングステーション３００は、半機械的ラッチング機構３１０を使用して、飛行体３６０
を受け止め、ラッチするように構成される。飛行体３６０は、金属板３６５と、外端３７
１と内端３７２を有する２つ以上の相補的な中空チューブ３７０とを有する。いくつかの
実施形態において、磁石は磁気的に取り付けられる金属により形成される。いくつかの実
施形態において、２つ以上の相補的な中空チューブ３７０は、中空形状チューブ３３０に
一致するように構成／形成されるため、その内部にボルトユニット３３５を収容するよう
に構成される。そのような場合、ボルトユニット３３５が２つ以上の相補的な中空チュー
ブ３７０の外端３７１に配置されると、飛行体がドッキングステーション３００にラッチ
される。
【００５０】
　ドッキングステーション３００からの離脱のため、いくつかの手法が適用されてよい。
いくつかの実施形態において、飛行体は固定部３４０を作動するための信号を送信するこ
とで、ボルトユニット３３５を引き上げ、半機械的ラッチング機構３１０から飛行体を離
脱させ得る。さらなる実施形態において、飛行体の金属板３６５が電磁石として機能し得
る。そのような場合、金属板３６５は、ボルトユニット３３５を中空形状チューブ３３０
の内端３３１まで完全に押し出して、それにより飛行体３６０を離脱させるため、反対の
極の磁力を生成し得る。
【００５１】
　図４Ａから図４Ｄは、主題の例示的実施形態に係る、その内部にロッキングユニットが
配置された中空チューブを開示する。図４Ａおよび４Ｂは、内壁部４１１と、内端４１２
と、外端４１３とを有する傾斜チューブ４１０を開示する。いくつかの実施形態において
、チューブトラック４１４が内壁部内に配置され、内端４１２からほぼ外端４１３に及ん
でいる。ボルトユニット４１５が、傾斜チューブ４１０内に配置される。いくつかの実施
形態において、ボルトユニットは、摺動部４１６と、ボルトアーム４１８により摺動部に
接続されたレール部４１７とを有する。いくつかの実施形態において、ボルトアームは、
ボルトユニット４１５の最上部側に配置される。ボルトユニット４１５の摺動部が、チュ
ーブトラック４１４に接続される。そのような場合、ボルトユニットが内端４１２におけ
るその固定位置から離脱する際、ボルトユニットの摺動部４１６およびレール部４１７は
、レール部４１７が外端４１３の手前のトラックの下端に達するまで、内壁部４１１を滑
り降りるように構成される。レール部がトラックの下端にあるとき、ボルトユニット４１
５の摺動部は、図４Ｂに開示されるように、傾斜チューブ４１０の外側に配置される。
【００５２】
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　図４Ｃおよび４Ｄは、内壁部４２１と、内端４２２と、外端４２３とを有する円形中空
チューブ４２０を開示する。いくつかの実施形態において、チューブトラック４２４が内
壁部内に配置され、内端４２２からほぼ外端４２３に及んでいる。ボルトユニット４２５
が、円形中空チューブ４２０内に配置される。いくつかの実施形態において、ボルトユニ
ットは、摺動部４２６と、ボルトアーム４２８により摺動部に接続されたレール部４２７
とを有する。いくつかの実施形態において、ボルトアーム４２８は、ボルトユニット４２
５の最上部側に配置される。ボルトユニット４２５の摺動部４２６が、チューブトラック
４２４に接続される。そのような場合、ボルトユニット４２５が内端４２２における固定
位置から離脱する際、ボルトユニットの摺動部４２６およびレール部４２７は、レール部
４２７が外端４２３のすぐ手前のトラックの下端に達するまで、内壁部４２１を滑り降り
るように構成される。レール部がトラックの下端にあるとき、ボルトユニット４２５の摺
動部４２６は、図４Ｄに開示されるように、円形中空チューブ４２０の外側に配置される
。
【００５３】
　図５Ａおよび図５Ｂは、主題の例示的実施形態に係る、機械的ラッチングシステムを含
むドッキングステーションを開示する。いくつかの実施形態において、ドッキングステー
ション５００は天井に配置される。そのような場合、ドッキングステーション５００は、
下方を向く接続表面５０３を有するベースステーション５０２を含む。いくつかの実施形
態において、飛行体５１０をラッチングするために、機械的ラッチング機構５０５が実装
される。機械的ラッチング機構５０５は、飛行体がドッキングステーションに接触すると
き、飛行体を機械的にドッキングするように構成される。機械的ラッチング機構５０５は
さらに、そのドッキングの際に、飛行体５１０を誘導するように構成される。いくつかの
実施形態において、機械的ラッチング機構は少なくとも２つのアーム５１５および５２０
を含む。少なくとも２つのアーム５１５および５２０は、近位端５２１および遠位端５２
２を有し、少なくとも２つのアーム５１５および５２０は、その近位端５２１を中心に回
転可能に、ベースステーション５０２に結合される。少なくとも２つのアーム５１５およ
び５２０は、飛行体５１０をドッキングさせ、さらなる実施形態においては飛行体５１０
がドッキングステーション５００に接触すると、最適な接続となるようにそれを誘導する
ように設計される。
【００５４】
　いくつかの実施形態において、少なくとも２つのアーム５１５および５２０の遠位端５
２２は、飛行体５１０の少なくとも一部を保持／把持するように設計される。いくつかの
実施形態において、図５Ｂに開示されるように、少なくとも２つのアーム５１５および５
２０の各遠位端５２２はさらに、少なくとも２つのアーム５１５および５２０の他方の遠
位端５２２に接続されるように設計され、これにより、飛行体５１０用のベースが形成さ
れる。そのような場合、ベースは、飛行体５１０がそのエンジン停止すると、飛行体を保
持するように設計される。さらに、形成されたベースは、ドッキングステーションから飛
行体５１０が外れることを防止し、別の実施形態においては、最適な接続のために飛行体
接続要素をドッキングステーション接続要素１２０に誘導するように構成される。
【００５５】
　他の実施形態において、少なくとも２つのアーム５１５および５２０は、飛行体５１０
の少なくとも側方部を把持するか、飛行体５１０の側方部内の指定のトンネル内に固定さ
れるように構成される。
【００５６】
　いくつかの実施形態において、機械的ラッチング機構５０５は作動ペダル５３０を含む
。いくつかの実施形態において、作動ペダル５３０はドッキングステーション接続要素１
２０に埋め込まれ得る。他の実施形態において、作動ペダル５３０はドッキングステーシ
ョン５００の別個の部分であってよく、ドッキングステーション接続要素１２０に隣接す
る接続表面５０３上に配置されてよい。いくつかの実施形態において、作動ペダル５３０
は、踏み込むと少なくとも２つのアーム５１５および５２０を動作／回転させるように構
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成される。いくつかの実施形態において、作動ペダルはばね機構により機械的に、または
エンジン電気信号を送信することで電気的に動作し得る。いくつかの実施形態において、
作動ペダル５３０は、それに対して圧力が作動されることで押されるように構成される。
いくつかの実施形態において、圧力は、飛行体５１０の浮力由来である。
【００５７】
　図６Ａ～図６Ｄは、主題の例示的実施形態に係る、磁気ラッチングシステムを含んで配
置されたドッキングステーションを開示する。図６Ａは、下方を向く接続表面６０５と、
上方を向く頂部６０７を含み、当該頂部６０７が水平面に取り付けまたは固定されるよう
に構成されるドッキングステーション６００を開示する。場合によっては、ドッキングス
テーション６００が取り付けまたは固定され得る水平面は、天井、アームの頂面、または
水平プラットフォームなどであり得る。いくつかの実施形態において、ドッキングステー
ション６００は、飛行体６２５の磁気動作係合ラッチング機構６３０を固定するように構
成されたラッチング部６１０を含む。ラッチング部６１０は、飛行体６２５をドッキング
ステーション６００の接続表面６０５に固定する。
【００５８】
　さらなる実施形態において、ラッチング部６１０は孔６１５を含む。孔の入り口は、接
続表面６０５に配置される。孔６１５は、接続表面６０５からドッキングステーション６
００に向かって内方に延在する。孔６１５は開放端６１６と閉鎖端６１７とを含む。孔６
１５はさらに、孔６１５の外周全体に沿って延在する孔壁６１８を含む。孔６１５が多角
形または円筒形であり得、飛行体６２５の磁気動作係合ラッチング機構６３０に含まれる
、延在部６３５を収容するように構成される。図６Ａ～６Ｄにおいて、磁気動作係合ラッ
チング機構６３０は、孔６１５の下、または磁気動作係合ラッチング機構６３０と相互作
用するドッキングステーション６００のコンポーネントの下に設けられる。
【００５９】
　いくつかの実施形態において、孔壁６１８に棚部６２０が画定される。いくつかの実施
形態において、棚部６２０は窪み６２２により形成される。当該窪み６２２は、孔壁６１
８から鉛直に外方に向かって延在し得る。そのような場合、棚部６２２は窪みの一部とし
て画定される。いくつかの実施形態において、棚部６２２は孔壁６１８の内面周りに配置
され、そこから内方に延在し得る。いくつかの実施形態において、棚部６２０は孔６１５
の閉鎖端６１７周りに延在する。いくつかの実施形態において、棚部６２０は孔６１５の
開放端６１６周りに延在し得る。場合によっては、棚部６２０は、孔壁６１８の全周にわ
たって延在し、孔６１５を周回するリング状に形成され得る。いくつかの実施形態におい
て、棚部６２２は孔壁６１８に対して直交して延在する上部側と、孔壁６１８に対して鉛
直な底部側とを有し得る。いくつかの実施形態において、棚部６２０の底部側は、孔壁６
１８に対して最大９０度の角度で傾斜し得る。いくつかの実施形態において、棚部６２０
は台形となる。
【００６０】
　ドッキングステーション６００のラッチング部６１０は、飛行体６２５の少なくとも一
部を収容し、固定するように構成される。本発明のいくつかの実施形態において、係合ラ
ッチング機構６３０は頂端６３６を有する延在部６３５を含む。いくつかの実施形態にお
いて、延在部６３５は円筒形に形成され得、円筒形は円筒形を画定する円筒壁６３７を含
む。延在部６３５は、孔６１５の少なくとも一部内に嵌合するように構成される。場合に
よっては、係合ラッチング機構６３０は、棚部６２０に固定されるように構成されたラッ
チ部６４０を含む。ラッチ部６４０は、延在部６３５の頂端６３６から横方向に配置され
得る。ラッチ部６４０は、延在部の頂端６３６の中心に位置する軸によって延在部６３５
に枢動可能に接続される。
【００６１】
　ラッチ部６４０は、開放状態および閉鎖状態の２つの状態の間で移動するように構成さ
れる。開放状態において、ラッチ部は、円筒壁６３７の横方向外側に配置される。閉鎖状
態において、ラッチ部６４０は延在部６３５の内部に折りたたまれている。場合によって
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は、ラッチ部６４０が閉鎖状態となると、ラッチ部６４０は延在部６３５の頂端６３６付
近に配置されたスロット（不図示）内に包含される。そのような場合、スロットは、延在
部６３５の頂端６３６から飛行体６２５の頂部まで鉛直に延在する長手軸の一部に広がっ
ている。他の実施形態において、スロットは延在部６３５の縁に隣接して配置される。場
合によっては、ラッチ部６４０は、スロット内の空間内に嵌合するように寸法決めされ得
る。さらなる場合では、ラッチ部６４０が閉鎖状態となると、ラッチ部６４０が円筒壁６
３７と面一になり得るように、ラッチ部６４０は延在部６３５の一部として形成され得る
。
【００６２】
　いくつかの実施形態において、ラッチ部６４０は、開放状態で保持されるように構成さ
れた磁気ロックである。さらなる実施形態において、飛行体６２５からの磁力がラッチ部
に印加されると、ラッチ部は閉鎖状態に移動するように構成される。
【００６３】
　いくつかの実施形態において、ラッチ部６４０は、円筒壁６３７から鉛直に延在する上
面と、円筒壁６３７から直交して延在する底面とを含み得る。場合によっては、上面は円
筒壁６３７に対して最大９０度の角度で傾斜し得る。これにより、ラッチ部６４０が台形
に形成される。さらなる実施形態において、上面の角度は、棚部６２０の底部側の角度を
９０度に仕上げてよい。
【００６４】
　図６Ｂに示すように、飛行体６２５がドッキングステーション６００の下でホバリング
し、ドッキングステーション６００に上昇すると、係合ラッチング機構６３０がラッチン
グ部６１０の孔６１５内に進入する。ラッチ部６４０は孔壁６１８に接触すると、ラッチ
部６４０は閉鎖状態に枢動し、スロット内に入る。ラッチ部６４０が閉鎖状態となると、
延在部６３５はその閉鎖端６１７まで孔６１５内に進入可能となる。
【００６５】
　図６Ｃに示すように、閉鎖状態のラッチ部６４０を含むスロットが窪み６２２に達する
と、ラッチ部機構は開放状態になるようにラッチ部６４０を押すように構成される。いく
つかの実施形態において、窪みはラッチ部を含み、窪み６２２により画定される棚部６２
０がラッチ部６４０とそれに取り付けられた飛行体が、ドッキングステーション６００か
ら外れることを防止する。いくつかの実施形態において、ラッチ部６４０は棚部の表面全
体に嵌るような大きさとなる。いくつかの実施形態において、飛行体６２５は、円筒壁６
３７周りの異なる平行位置に、ラッチ部６４０と同一のラッチ部をいくつか含み得る。
【００６６】
　図６Ｄに示すように、ドッキングステーション６００から離脱するため、飛行体６２５
はドッキングステーション６００に磁力を掛けてよい。磁力は、例えば飛行体６２５内に
ある電磁石により印加されてよい。そのような場合、開放状態のラッチ部６４０を保持す
る磁気保持機構は、磁力が印加されると、ラッチ部６４０をスロット内で閉鎖状態にする
。
【００６７】
　図７Ａおよび図７Ｂは、開示の主題の例示的実施形態に係る、ラッチング機構により固
定され、その後、ドッキングステーションから離脱する飛行体の頂部を開示する。図７Ａ
において、飛行体はラッチング機構７２５を使用してドッキングステーションに固定され
る。ラッチング機構は、飛行体がドッキングステーションに固定される第１位置に設けら
れる。強磁性部材７４０が飛行体の磁気部材７１０に引きつけられると、第１位置は下方
位置に設けられたポール７３５を使用して維持される。飛行体がドッキングステーション
から離脱することが求められる場合、図７Ｂに示すように、ラッチング機構は第２位置に
移動し、これにより飛行体の離脱が可能となる。いくつかの例示的な場合において、強磁
性部材７４０の磁気部材７１０に対する磁気引力を抑制するか解除することで、ラッチン
グ機構７２５が移動可能となる。他のいくつかの場合、飛行体はそのモータを使用して、
下方に向けてより多くの動力を掛けることでラッチング機構７２５を移動し得る。
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【００６８】
　図８は、開示の主題の例示的実施形態に係る、ドッキングステーションと、天井に固定
された当該ドッキングステーションに固定された飛行体を示す。天井８１０は、屋根、テ
ーブル面などの横方向面、または下に空間がある任意のその他横方向面を表す。天井８１
０は木製、金属製、コンクリート製などであり得る。天井８１０はコーティングされるか
その他方法で被覆され得る。ドッキングステーションは、接合部８２０を有する頂部を含
む。接合部８２０は、天井に接着されるか取り付けられる接着性材料などの材料の層であ
り得る。接合部８２０は、天井８１０に固定されたスクリューなどの機構を含み得る。ド
ッキングステーションの底部８３０は、当該ドッキングステーションに飛行体８４０に固
定するように構成されたラッチング機構を含む。
【００６９】
　図９は、開示の主題の例示的実施形態に係る、ドッキングステーションと、壁に固定さ
れた当該ドッキングステーションに固定された飛行体とを示す。壁９００は、物理的構造
、建物、部屋、公共の建造物の壁などの、任意の鉛直または傾斜面であり得る。アーム９
２０が、例えば横方向に、または壁の表面に対して角度を付けて、壁９００から延在する
。アーム９２０は、壁９００と、ドッキングステーション９１０との間の接合部として機
能する。飛行体９１５は、上述のように、磁気接続を利用してドッキングステーション９
１０に固定される。
【００７０】
　図１０は、主題の例示的実施形態に係る、飛行装置コンポーネントの概略的構造を示す
。飛行体１０００は、飛行体１０００を１つの地点から別の地点に移動可能にするように
構成されたモータ１０３０を含む。モータ１０３０は、バッテリなどの電源から受電する
。飛行体１０００はさらに、ドッキング部材１０５０を含む。ドッキング部材１０５０は
、ドッキング部材１０５０とドッキングステーションのラッチング機構との間に形成され
た磁気接続を使用して、飛行体１０００をドッキングステーションに固定するように構成
される。飛行体１０００は、ドッキングステーションに対するドッキングおよび離脱の処
理を制御するように構成された処理モジュール１０４０を含み得る。処理モジュール１０
４０は、飛行体１０００内に設けられた、または飛行体１０００がアクセス可能なメモリ
モジュールに格納されたルールのセットに応じて機能し得る。飛行体１０００は、無線ま
たは有線経路で電気信号を授受するように構成された通信モジュール１０６０を含み得る
。飛行体１０００は、飛行体１０００近傍から情報を収集するように構成されたセンサモ
ジュール１０２０を含み得る。センサモジュール１０２０は、ノイズセンサ、画像センサ
、温度センサなどの１つまたは複数のセンサを含み得る。
【００７１】
　上述の説明は単に例示的なものであり、適宜変更しながら考案し得る本発明の各種実施
形態があり、上記実施形態に記載された特徴、および本明細書では記載されていない特徴
が、個別に使用されてもよく、または任意の適切な組合せで使用されてよく、本発明は必
ずしも上述されていない実施形態に応じて考案することができることが理解されよう。
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