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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　移動体に搭載した端末上で起動する移動体制御アプリケーションであって、
　飛行経路の始点及び終点の設定を受け付け、当該設定に基づいて、飛行中の撮像順序を
設定する撮像順序設定手段と、
　前記端末が前記撮像順序に従って撮像した飛行中の撮像画像を取得する撮像画像取得手
段と、
　前記取得した撮像画像を画像解析する画像解析手段と、
　前記画像解析した結果に基づいて、作物に付着している害虫を検出する害虫検出手段と
、
　前記検出した害虫が付着している作物の位置情報を取得する位置情報取得手段と、
　前記取得した位置情報に基づいて、害虫駆除剤を散布するように前記移動体を制御する
移動体制御手段と、
　を備えることを特徴とする移動体制御アプリケーション。
【請求項２】
　前記検出した害虫の種類を検出する害虫種類検出手段と、
　前記検出した害虫の種類によって、前記移動体制御手段で散布する害虫駆除剤の種類又
は量を制御する散布制御手段と、
　を備えることを特徴とする請求項１に記載の移動体制御アプリケーション。
【請求項３】



(2) JP 6427301 B2 2018.11.21

10

20

30

40

50

　前記制御した害虫駆除剤の種類によって、前記害虫駆除剤を散布する角度を制御する散
布角度制御手段と、
　を備えることを特徴とする請求項２に記載の移動体制御アプリケーション。
【請求項４】
　前記検出した害虫が付着している高度を検出する高度検出手段と、
　前記検出した高度によって、前記害虫駆除剤を散布する角度を制御する散布角度制御手
段と、
　を備えることを特徴とする請求項１に記載の移動体制御アプリケーション。
【請求項５】
　前記移動体の飛行パラメータを検出する飛行パラメータ検出手段と、
　前記検出した飛行パラメータによって、前記害虫駆除剤を散布する角度を制御する散布
角度制御手段と、
　を備えることを特徴とする請求項１に記載の移動体制御アプリケーション。
【請求項６】
　風向きセンサによって検出された風向き情報を取得する風向き情報取得手段と、
　前記取得した風向き情報によって、前記害虫駆除剤を散布する角度を制御する散布角度
制御手段と、
　を備えることを特徴とする請求項１に記載の移動体制御アプリケーション。
【請求項７】
　前記検出した害虫が付着している作物の生育状況を検出する生育状況検出手段と、
　前記検出した生育状況によって、前記移動体制御手段で散布する害虫駆除剤の種類又は
量を制御する散布剤制御手段と、
　を備えることを特徴とする請求項１に記載の移動体制御アプリケーション。
【請求項８】
　移動体に搭載した端末上で起動する移動体制御アプリケーションが実行する移動体制御
方法であって、
　飛行経路の始点及び終点の設定を受け付け、当該設定に基づいて、飛行中の撮像順序を
設定するステップと、
　前記端末が前記撮像順序に従って端末が撮像した飛行中の撮像画像を取得するステップ
と、
　前記取得した撮像画像を画像解析するステップと、
　前記画像解析した結果に基づいて、作物に付着している害虫を検出するステップと、
　前記検出した害虫が付着している作物の位置情報を取得するステップと、
　前記取得した位置情報に基づいて、害虫駆除剤を散布するように前記移動体を制御する
ステップと、
　を備えることを特徴とする移動体制御方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、移動体に搭載した端末上で起動する移動体制御アプリケーション及び移動体
制御方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　近年、災害救助、空撮、農業等の様々な分野において、ドローンやヘリコプター等の移
動体の利用が検討されるとともに、実用化されている。例えば、農業において、移動体に
農薬散布装置や殺虫器等を備付け、害虫駆除や病気対策の薬剤を散布することが検討され
ている。
【０００３】
　このような構成として、例えば、移動体に、薬剤等を収納するタンクを備付け、このタ
ンクから薬剤を農地に散布する構成が開示されている（特許文献１参照）。
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【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】特開平１１－２４３８２９号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　しかしながら、特許文献１の構成では、農地全面に、薬剤を散布するものであり、病気
が発生した作物や害虫が発生した作物等の特定の作物のみに対して薬剤を散布するもので
はなく、病気も害虫も発生していない作物に対しても薬剤散布を実行していた。そのため
、必要がない場所に対しても薬剤散布を実行することになり、効率が悪かった。
【０００６】
　本発明の目的は、効率よく薬剤を散布することが可能な移動体制御アプリケーション及
び移動体制御方法を提供することを目的とする。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　本発明では、以下のような解決手段を提供する。
【０００８】
　第１の特徴に係る発明は、移動体に搭載した端末上で起動する移動体制御アプリケーシ
ョンであって、
　前記端末が撮像した飛行中の撮像画像を取得する撮像画像取得手段と、
　前記取得した撮像画像を画像解析する画像解析手段と、
　前記画像解析した結果に基づいて、作物に付着している害虫を検出する害虫検出手段と
、
　前記検出した害虫が付着している作物の位置情報を取得する位置情報取得手段と、
　前記取得した位置情報に基づいて、害虫駆除剤を散布するように前記移動体を制御する
移動体制御手段と、
　を備えることを特徴とする移動体制御アプリケーションを提供する。
【０００９】
　第１の特徴に係る発明によれば、移動体に搭載した端末上で起動する移動体制御アプリ
ケーションは、前記端末が撮像した飛行中の撮像画像を取得し、前記取得した撮像画像を
画像解析し、前記画像解析した結果に基づいて、作物に付着している害虫を検出し、前記
検出した害虫が付着している作物の位置情報を取得し、前記取得した位置情報に基づいて
、害虫駆除剤を散布するように前記移動体を制御する。
【００１０】
　ここで、第１の特徴に係る発明は、移動体制御アプリケーションのカテゴリであるが、
方法等の他のカテゴリにおいても、そのカテゴリに応じた同様の作用・効果を発揮する。
【００１１】
　第２の特徴に係る発明は、前記検出した害虫の種類を検出する害虫種類検出手段と、
　前記検出した害虫の種類によって、前記移動体制御手段で散布する害虫駆除剤の種類又
は量を制御する散布制御手段と、
　を備えることを特徴とする第１の特徴に係る発明である移動体制御アプリケーションを
提供する。
【００１２】
　第２の特徴に係る発明によれば、第１の特徴に係る発明である移動体制御アプリケーシ
ョンは、前記検出した害虫の種類を検出し、前記検出した害虫の種類によって、散布する
害虫駆除剤の種類又は量を制御する。
【００１３】
　第３の特徴に係る発明は、前記制御した害虫駆除剤の種類によって、前記害虫駆除剤を
散布する角度を制御する散布角度制御手段と、
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　を備えることを特徴とする第２の特徴に係る発明である移動体制御アプリケーションを
提供する。
【００１４】
　第３の特徴に係る発明によれば、第２の特徴に係る発明である移動体制御アプリケーシ
ョンは、前記制御した害虫駆除剤の種類によって、前記害虫駆除剤を散布する角度を制御
する。
【００１５】
　第４の特徴に係る発明は、前記検出した害虫が付着している高度を検出する高度検出手
段と、
　前記検出した高度によって、前記害虫駆除剤を散布する角度を制御する散布角度制御手
段と、
　を備えることを特徴とする第１の特徴に係る発明である移動体制御アプリケーションを
提供する。
【００１６】
　第４の特徴に係る発明によれば、第１の特徴に係る発明である移動体制御アプリケーシ
ョンは、前記検出した害虫が付着している高度を検出し、前記検出した高度によって、前
記害虫駆除剤を散布する角度を制御する。
【００１７】
　第５の特徴に係る発明は、前記移動体の飛行パラメータを検出する飛行パラメータ検出
手段と、
　前記検出した飛行パラメータによって、前記害虫駆除剤を散布する角度を制御する散布
角度制御手段と、
　を備えることを特徴とする第１の特徴に係る発明である移動体制御アプリケーションを
提供する。
【００１８】
　第５の特徴に係る発明によれば、第１の特徴に係る発明である移動体制御アプリケーシ
ョンは、前記移動体の飛行パラメータを検出し、前記検出した飛行パラメータによって、
前記害虫駆除剤を散布する角度を制御する。
【００１９】
　第６の特徴に係る発明は、風向きセンサによって検出された風向き情報を取得する風向
き情報取得手段と、
　前記取得した風向き情報によって、前記害虫駆除剤を散布する角度を制御する散布角度
制御手段と、
　を備えることを特徴とする第１の特徴に係る発明である移動体制御アプリケーションを
提供する。
【００２０】
　第６の特徴に係る発明によれば、第１の特徴に係る発明である移動体制御アプリケーシ
ョンは、風向きセンサによって検出された風向き情報を取得し、前記取得した風向き情報
によって、前記害虫駆除剤を散布する角度を制御する。
【００２１】
　第７の特徴に係る発明は、前記検出した害虫が付着している作物の生育状況を検出する
生育状況検出手段と、
　前記検出した生育状況によって、前記移動体制御手段で散布する害虫駆除剤の種類又は
量を制御する散布剤制御手段と、
　を備えることを特徴とする第１の特徴に係る発明である移動体制御アプリケーションを
提供する。
【００２２】
　第７の特徴に係る発明によれば、第１の特徴に係る発明である移動体制御アプリケーシ
ョンは、前記検出した害虫が付着している作物の生育状況を検出し、前記検出した生育状
況によって、散布する害虫駆除剤の種類又は量を制御する。
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【００２３】
　第８の特徴に係る発明は、移動体に搭載した端末上で起動する移動体制御方法であって
、
　前記端末が撮像した飛行中の撮像画像を取得するステップと、
　前記取得した撮像画像を画像解析するステップと、
　前記画像解析した結果に基づいて、作物に付着している害虫を検出するステップと、
　前記検出した害虫が付着している作物の位置情報を取得するステップと、
　前記取得した位置情報に基づいて、害虫駆除剤を散布するように前記移動体を制御する
ステップと、
　を備えることを特徴とする移動体制御方法を提供する。
【発明の効果】
【００２４】
　本発明によれば、効率よく薬剤を散布することが可能な移動体制御アプリケーション及
び移動体制御方法を提供することが可能となる。
【図面の簡単な説明】
【００２５】
【図１】図１は、移動体制御システム１の概要を示す図である。
【図２】図２は、移動体制御システム１の全体構成図である。
【図３】図３は、移動体１０、情報端末１００の機能ブロック図である。
【図４】図４は、移動体１０及び情報端末１００が実行する撮像処理である。
【図５】図５は、情報端末１００が実行する画像解析処理である。
【図６】図６は、移動体１０及び情報端末１００が実行する散布処理である。
【図７】図７は、移動体１０及び情報端末１００が実行する変形例における散布処理であ
る。
【図８】図８は、情報端末１００が撮像範囲の指定を受け付けた状態の一例を示す図であ
る。
【図９】図９は、情報端末１００がスタート地点の登録を受け付けた状態の一例を示す図
である。
【図１０】図１０は、情報端末１００がゴール地点の登録を受け付けた状態の一例を示す
図である。
【図１１】図１１は、情報端末１００が表示する撮像順序の一例を示す図である。
【図１２】図１２は、区画情報データベースを示す図である。
【発明を実施するための形態】
【００２６】
　以下、本発明を実施するための最良の形態について、図を参照しながら説明する。なお
、これはあくまでも一例であって、本発明の技術的範囲はこれに限られるものではない。
【００２７】
　［移動体制御システム１の概要］
　本発明の好適な実施形態の概要について、図１に基づいて説明する。図１は、本発明の
好適な実施形態である移動体制御システム１の概要を説明するための図である。移動体制
御システム１は、移動体１０、情報端末１００から構成される。本実施形態において、後
述する各処理は、情報端末１００上で起動する移動体制御アプリケーションが、移動体１
０又は情報端末１００のいずれか又は双方に実行させるものとして説明する。
【００２８】
　移動体１０は、情報端末１００とＵＳＢ等の有線接続や、無線接続等により接続され、
この情報端末１００上で起動する移動体制御アプリケーションにより、動作の制御を受け
付けるドローン等の無人航空機である。また、移動体１０は、ジャイロセンサ、加速度セ
ンサ、高度計、風向きセンサ等の各種センサを備え、各種センサにより検知した情報を、
情報端末１００に送信する。また、移動体１０は、単一又は複数の害虫駆除剤や農薬等の
薬剤を貯留する薬剤貯留部を備える。この薬剤貯留部は、移動体制御アプリケーションの
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制御を受け付け、散布する薬剤の種類の選択又は量の制御を受け付ける。例えば、薬剤貯
留部は、薬剤を噴霧する噴出口の位置や角度等の制御を受け付ける。
【００２９】
　情報端末１００は、移動体１０と有線接続又は無線接続等により接続され、移動体１０
の動作を制御する移動体制御アプリケーションを有する端末装置である。情報端末１００
は、例えば、携帯電話、携帯情報端末、タブレット端末、パーソナルコンピュータに加え
、ネットブック端末、スレート端末、電子書籍端末、携帯型音楽プレーヤ等の電化製品で
ある。
【００３０】
　情報端末１００は、飛行経路の設定を受け付け、飛行経路を複数の区画に分割し、各区
画の位置情報を記憶する（ステップＳ０１）。この区画の位置情報は、例えば、ＧＰＳ座
標であり、区画の中心位置の位置情報を、この区画の位置情報として記憶する。
【００３１】
　移動体１０は、受け付けた飛行経路を飛行するとともに、情報端末１００は、各区画の
撮像画像を撮像する（ステップＳ０２）。情報端末１００は、撮像画像を、各区画に対し
て、１枚又は複数枚撮像する。情報端末１００は、この撮像画像と、撮像した区画の位置
情報とを紐付けて記憶する。なお、このとき、自身の飛行高度や飛行速度や自身の傾き等
の飛行パラメータや、風向き等の外部環境に関する情報を検知し、記憶する構成であって
もよい。また、撮像画像内に存在する作物等の高度に関する情報を取得する構成であって
もよい。
【００３２】
　移動体１０は、設定された飛行経路の飛行が完了した時、着陸する。情報端末１００は
、撮像画像を画像解析し、撮像画像内に、作物に付着している害虫や病害を検出する（ス
テップＳ０３）。例えば、情報端末１００は、撮像画像の特徴量を抽出することにより、
害虫、病害、作物の種類、生育状況等を検出する。
【００３３】
　情報端末１００は、検出された害虫が付着している作物の位置情報を取得する（ステッ
プＳ０４）。例えば、情報端末１００は、害虫が付着している作物の撮像画像に紐付けら
れた位置情報を取得する。
【００３４】
　移動体１０は、情報端末１００が取得した位置情報の場所に飛行し、薬剤を散布する（
ステップＳ０５）。
【００３５】
　なお、薬剤の散布時、検出した害虫の種類によって、薬剤の種類又は量を制御する構成
であってもよい。例えば、害虫Ａを検出した場合、薬剤ａを使用し、害虫Ｂを検出した場
合、薬剤ａとは異なる薬剤ｂを使用する制御を受け付ける構成であってもよい。
【００３６】
　また、作物の生育状況によって、薬剤の種類又は量を制御する構成であってもよい。例
えば、作物が出荷間近の生育状況である場合、薬剤の使用量の抑制や残留性の低い薬剤を
使用する構成であってもよい。
【００３７】
　また、薬剤の種類によって、薬剤を散布する角度を制御する構成であってもよい。例え
ば、小型の害虫を駆除する薬剤を使用する場合、散布する角度を低い角度に制御する構成
や、大型の害虫を駆除する薬剤を使用する場合、散布する角度を高い角度に制御する構成
であってもよい。
【００３８】
　また、飛行パラメータや風向き情報によって、薬剤を散布する角度を制御する構成であ
ってもよい。例えば、飛行速度が速い場合、薬剤を散布する角度を低い角度に制御する構
成や、風が強い場合、薬剤を散布する角度を低い角度に制御する構成や、飛行高度が高い
場合、薬剤を散布する角度を高い角度に制御する構成であってもよい。
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【００３９】
　以上が、移動体制御システム１の概要である。
【００４０】
　［移動体制御システム１のシステム構成］
　図２に基づいて、本発明の好適な実施形態である移動体制御システム１のシステム構成
について説明する。図２は、本発明の好適な実施形態である移動体制御システム１のシス
テム構成を示す図である。移動体制御システム１は、移動体１０、情報端末１００から構
成される。
【００４１】
　移動体１０は、後述の機能を備えた上述した無人航空機である。
【００４２】
　情報端末１００は、後述の機能を備えた上述した端末装置である。この情報端末１００
上で起動する移動体制御アプリケーションが、後述する各処理を移動体１０又は情報端末
１００のいずれか又は双方に実行させる。
【００４３】
　［各機能の説明］
　図３に基づいて、本発明の好適な実施形態である移動体制御システム１の機能について
説明する。図３は、移動体１０、情報端末１００の機能ブロック図を示す図である。
【００４４】
　移動体１０は、制御部１１として、ＣＰＵ（Ｃｅｎｔｒａｌ　Ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ　
Ｕｎｉｔ）、ＲＡＭ（Ｒａｎｄｏｍ　Ａｃｃｅｓｓ　Ｍｅｍｏｒｙ）、ＲＯＭ（Ｒｅａｄ
　Ｏｎｌｙ　Ｍｅｍｏｒｙ）等を備え、通信部１２として、他の機器と通信可能にするた
めのデバイス、例えば、ＩＥＥＥ８０２．１１に準拠したＷｉＦｉ（Ｗｉｒｅｌｅｓｓ　
Ｆｉｄｅｌｉｔｙ）対応デバイスやＵＳＢ等の有線接続対応デバイス等を備える。また、
移動体１０は、駆動部１３として、プロペラを駆動し飛行する飛行デバイスや、害虫駆除
剤や農薬等の薬剤を貯留し、薬剤を散布する薬剤散布デバイス等や、飛行速度、飛行高度
、傾き等の飛行パラメータや、外部環境やプロペラからの風向きに関する情報である風向
き情報を検知する各種センサを備える。薬剤散布デバイスは、例えば、薬剤を貯留する貯
留部と、薬剤を噴霧する噴霧部とから構成される。貯留部には、複数又は単一の薬剤が貯
留される。複数の薬剤が貯留される時、移動体制御アプリケーションからの制御により、
複数の薬剤のうち、一の薬剤が選択される。また、散布部は、貯留部と接続され、薬剤を
対象とする作物や農地に散布する。散布部は、例えば、ホースやノズルからなり、移動体
制御アプリケーションからの制御を受け付け、薬剤の散布量や、散布角度等を変更可能で
ある。
【００４５】
　移動体１０において、制御部１１が所定のプログラムを読み込むことにより、通信部１
２と協働して、情報送受信モジュール２０を実現する。また、移動体１０において、制御
部１１が所定のプログラムを読み込むことにより、駆動部１３と協働して、飛行モジュー
ル３０、検知モジュール３１、散布モジュール３２を実現する。
【００４６】
　情報端末１００は、移動体１０と同様に、制御部１１０として、ＣＰＵ、ＲＡＭ、ＲＯ
Ｍ等を備え、通信部１２０として、他の機器と通信可能にするためのＷｉＦｉ対応デバイ
スやＵＳＢ等の有線接続対応デバイス等を備える。また、情報端末１００は、記憶部１３
０として、ハードディスクや半導体メモリ、記録媒体、メモリカード等によるデータのス
トレージ部を備える。また、情報端末１００は、入出力部１４０として、制御部１１０で
制御したデータや画像を出力表示する表示部や、ユーザからの入力を受け付けるタッチパ
ネルやキーボード、マウス等の入力部等や、自身の位置情報をＧＰＳ等から取得する位置
情報取得デバイスや、撮像画像を撮像する撮像デバイスや、撮像した撮像画像を画像解析
する解析デバイス等を備える。
【００４７】
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　情報端末１００において、制御部１１０が所定のプログラムを読み込むことにより、通
信部１２０と協働して、情報送受信モジュール１５０を実現する。また、情報端末１００
において、制御部１１０が所定のプログラムを読み込むことにより、記憶部１３０と協働
して、情報記憶モジュール１６０を実現する。また、情報端末１００において、制御部１
１０が所定のプログラムを読み込むことにより、入出力部１４０と協働して、入力受付モ
ジュール１７０、撮像モジュール１７１、画像解析モジュール１７２、薬剤特定モジュー
ル１７３、散布制御モジュール１７４を実現する。
【００４８】
　［撮像処理］
　図４に基づいて、移動体制御システム１が実行する撮像処理について説明する。図４は
、移動体１０及び情報端末１００が実行する撮像処理のフローチャートを示す図である。
上述した各装置のモジュールが実行する処理について、本処理に併せて説明する。後述す
る各処理は、情報端末１００上で起動する移動体制御アプリケーションが、各モジュール
に実行させる。
【００４９】
　入力受付モジュール１７０は、対象とする農地の撮像範囲の指定を受け付ける（ステッ
プＳ１０）。ステップＳ１０において、例えば、入力受付モジュール１７０は、地図デー
タ等を外部サーバやＤＢ等から取得し、この地図データを自身の表示部に表示し、この地
図データ上に、撮像範囲の指定を受け付ける。
【００５０】
　図８、図９及び図１０は、入力受付モジュール１７０が受け付ける撮像範囲の指定を示
す図である。
【００５１】
　図８は、入力受付モジュール１７０が、撮像範囲の指定を受け付けた状態の一例を示す
図である。図８において、入力受付モジュール１７０は、地図データ上の所定範囲を囲う
操作を実行することにより、撮像範囲の指定を受け付ける。入力受付モジュール１７０は
、ユーザ３００からのタップ操作を受け付け、指定された範囲を示す撮像範囲３２０を地
図上に設定する。
【００５２】
　図９は、入力受付モジュール１７０が、スタート地点の登録を受け付けた状態の一例を
示す図である。図９において、入力受付モジュール１７０は、撮像範囲３２０内における
ユーザ３００からのスタート地点の入力を受け付け、受け付けたスタート地点を示すスタ
ートアイコン３３０を、撮像範囲３２０内に表示する。入力受付モジュール１７０は、例
えば、タップ操作を受け付けることにより、スタート地点の入力を受け付ける。
【００５３】
　図１０は、入力受付モジュール１７０が、ゴール地点の登録を受け付けた状態の一例を
示す図である。図１０において、入力受付モジュール１７０は、撮像範囲３２０内におけ
るユーザ３００からのゴール地点の入力を受け付け、受け付けたゴール地点を示すゴール
アイコン３４０を、撮像範囲３２０内に表示する。入力受付モジュール１７０は、例えば
、タップ操作を受け付けることにより、スタート地点の入力を受け付ける。
【００５４】
　図１１は、入力受付モジュール１７０が表示する撮像順序の一例を示す図である。図１
１において、入力受付モジュール１７０は、入力を受け付けたスタート地点とゴール地点
とに基づいて、飛行経路を設定し、所定の範囲を一の区画とした複数の区画を作成する。
図１１において、撮像範囲３２０を、１～２０までの番号が振り分けられた２０個の区画
として分割している。撮像モジュール１７１は、この２０個の区画の其々について、撮像
画像を撮像する。撮像モジュール１７１は、この番号順に撮像画像を撮像する。また、情
報記憶モジュール１６０は、各区画の位置情報と、区画名とを紐付けた区画情報データベ
ースを作成する。区画の位置情報は、この区画の中心位置の位置情報である。
【００５５】
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　なお、入力受付モジュール１７０が受け付ける撮像範囲の指定は、上述した構成に限ら
ず、他の構成であってもよい。また、入力受付モジュール１７０が設定する飛行経路は、
上述した構成に限らず、他の構成であってもよい。また、入力受付モジュール１７０が設
定する各区画の数及び順番は、上述した構成に限らず、他の構成であってもよい。
【００５６】
　［区画情報データベース］
　図１２は、情報記憶モジュール１６０が記憶する区画情報データベースを示す図である
。図１２において、情報記憶モジュール１６０は、撮像ポイントと座標とを紐付けて記憶
する。撮像ポイントは、上述した各区画を示す。また、座標は、各区画の位置情報を示す
。情報記憶モジュール１６０は、全ての区画と、この区画の位置情報とを紐付けて記憶す
る。
【００５７】
　なお、情報記憶モジュール１６０が記憶する位置情報は、座標に限らず、緯度及び経度
、ＧＰＳ情報等の他の構成であってもよい。また、各区画の位置情報は、中心位置に限ら
ず、他の位置であってもよい。
【００５８】
　また、飛行経路は、入力受付モジュール１７０により入力されるのではなく、予め設定
された所定の経路等に基づいて決定される構成であってもよい。
【００５９】
　情報送受信モジュール１５０は、設定された飛行経路を、移動体１０に送信する（ステ
ップＳ１１）。
【００６０】
　情報送受信モジュール２０は、飛行経路を受信する。飛行モジュール３０は、飛行経路
に基づいて、農地の上空を飛行する（ステップＳ１２）。
【００６１】
　撮像モジュール１７１は、自身の位置情報が、記憶した各区画の位置情報と一致するか
否かを判断する（ステップＳ１３）。ステップＳ１３において、撮像モジュール１７１は
、一致してないと判断した場合（ステップＳ１３　ＮＯ）、後述するステップＳ１６の処
理を実行する。
【００６２】
　一方、ステップＳ１３において、撮像モジュール１７１は、一致していると判断した場
合（ステップＳ１３　ＹＥＳ）、この区画の撮像画像を撮像する（ステップＳ１４）。ス
テップＳ１４において、撮像モジュール１７１は、区画に含まれる作物の撮像画像を撮像
する。
【００６３】
　情報記憶モジュール１６０は、撮像画像と、位置情報とを紐付けて記憶する（ステップ
Ｓ１５）。
【００６４】
　撮像モジュール１７１は、全ての区画の撮像が完了したか否かを判断する（ステップＳ
１６）。ステップＳ１６において、撮像モジュール１７１は、飛行経路として設定された
全区画の撮像画像の撮像が完了したか否か、情報記憶モジュール１６０が全ての位置情報
において、撮像画像の紐付けが完了したか否か等に基づいて、撮像が完了したか否かを判
断する。ステップＳ１６において、撮像モジュール１７１は、完了していないと判断した
場合（ステップＳ１６　ＮＯ）、上述したステップＳ１３の処理を実行する。
【００６５】
　一方、ステップＳ１６において、撮像モジュール１７１は、完了したと判断した場合（
ステップＳ１６　ＹＥＳ）、情報送受信モジュール１５０は、飛行終了指示を、移動体１
０に送信する（ステップＳ１７）。
【００６６】
　情報送受信モジュール２０は、飛行終了指示を受信する。飛行モジュール３０は、飛行
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を終了する（ステップＳ１８）。ステップＳ１８において、飛行モジュール３０は、プロ
ペラの駆動を停止し、着陸する構成であってもよいし、空中で停止する構成であってもよ
い。
【００６７】
　以上が、撮像処理である。
【００６８】
　なお、撮像処理において、一の区画に対して、複数の撮像画像を撮像する構成であって
もよい。また、設定する一の区画の面積は、適宜変更可能である。
【００６９】
　［画像解析処理］
　次に、図５に基づいて、移動体制御システム１が実行する画像解析処理について説明す
る。図５は、情報端末１００が実行する画像解析処理のフローチャートを示す図である。
上述した各モジュールが実行する処理について、本処理に併せて説明する。後述する各処
理は、情報端末１００上で起動する移動体制御アプリケーションが、各モジュールに実行
させる。
【００７０】
　画像解析モジュール１７２は、情報記憶モジュール１６０が記憶する、飛行中の撮像画
像を取得する（ステップＳ２０）。ステップＳ２０において、画像解析モジュール１７２
は、全ての撮像画像を取得してもよいし、一の撮像画像を取得する構成であってもよい。
【００７１】
　画像解析モジュール１７２は、取得した撮像画像を画像解析する（ステップＳ２１）。
ステップＳ２１において、画像解析モジュール１７２は、撮像画像の特徴量を抽出し、害
虫の有無、害虫が存在している場合において、この害虫の種類、害虫が付着している高度
や、作物の種類、作物の生育状況等を検出する。例えば、画像解析モジュール１７２は、
外部サーバやデータベース等により、撮像画像から抽出した特徴量を有する害虫や作物等
を特定し、この害虫の種類、作物の種類、作物の生育状況等を解析する。
【００７２】
　画像解析モジュール１７２は、画像解析の結果、撮像画像中に、害虫が存在するか否か
を判断する（ステップＳ２２）。ステップＳ２２において、画像解析モジュール１７２は
、害虫が存在していないと判断した場合（ステップＳ２２　ＮＯ）、後述するステップＳ
２８の処理を実行する。
【００７３】
　一方、ステップＳ２２において、画像解析モジュール１７２は、害虫が存在していると
判断した場合（ステップＳ２２　ＹＥＳ）、この害虫の数及び種類を特定する（ステップ
Ｓ２３）。ステップＳ２３において、画像解析モジュール１７２は、外部サーバやデータ
ベース等により、害虫の数、害虫の種類、名称、対応薬剤等の各種害虫情報を取得するこ
とにより、害虫を特定する。ステップＳ２３において、画像解析モジュール１７２は、上
述した害虫の種類に加え、害虫が付着している付着箇所の高度を検出する。
【００７４】
　薬剤特定モジュール１７３は、特定した害虫の数及び種類に対応する薬剤の種類及び量
を特定する（ステップＳ２４）。ステップＳ２４において、例えば、薬剤特定モジュール
１７３は、害虫の数が５匹である場合、薬剤の量を１匹に対する量よりも増量した量を特
定する。また、薬剤特定モジュール１７３は、害虫の種類が種類Ａである場合、この種類
Ａを駆除することが可能な薬剤に関する情報を外部サーバやデータベース等から取得する
ことにより、薬剤の種類及び量を特定する。なお、ステップＳ２４において、薬剤特定モ
ジュール１７３は、薬剤の種類又は量のいずれかを特定する構成であってもよい。
【００７５】
　画像解析モジュール１７２は、作物の生育状況を特定する（ステップＳ２５）。ステッ
プＳ２５において、画像解析モジュール１７２は、外部サーバやデータベース等により作
物の種類、生育状況等の各種作物情報を取得することにより、作物の生育状況を特定する
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。
【００７６】
　薬剤特定モジュール１７３は、特定した作物の生育状況に応じた薬剤の種類及び量を特
定する（ステップＳ２６）。ステップＳ２６において、例えば、薬剤特定モジュール１７
３は、特定した作物の生育状況が出荷間近である場合、薬剤の量を通常よりも減少させた
量や効き目が弱い薬剤の種類を特定し、生育状況が初期段階である場合、薬剤の量を通常
と同様の量や効き目が強い薬剤の種類を特定する。なお、ステップＳ２６において、薬剤
特定モジュール１７３は、薬剤の種類又は量のいずれかを特定する構成であってもよい。
【００７７】
　情報記憶モジュール１６０は、特定した害虫の数と、特定した害虫の種類と、害虫の付
着高度と、作物の生育状況と、撮像画像と、この撮像画像の位置情報と、この害虫に対応
する薬剤の種類及び量と、この生育状況に対応する薬剤の種類及び量とを紐付けて記憶す
る（ステップＳ２７）。
【００７８】
　なお、情報記憶モジュール１６０は、特定した害虫の数と、特定した害虫の種類と、作
物の生育状況と、撮像画像の位置情報とのみを紐付けて記憶する構成であってもよいし、
記憶する構成は、適宜変更可能である。
【００７９】
　画像解析モジュール１７２は、全ての撮像画像の画像解析が終了したか否かを判断する
（ステップＳ２８）。ステップＳ２８において、画像解析モジュール１７２は、全ての区
画の撮像画像の画像解析が終了したか否か等に基づいて、画像解析が終了したか否かを判
断する。ステップＳ２８において、画像解析モジュール１７２は、終了していないと判断
した場合（ステップＳ２８　ＮＯ）、上述したステップＳ２０の処理を実行する。
【００８０】
　一方、ステップＳ２８において、画像解析モジュール１７２は、終了したと判断した場
合（ステップＳ２８　ＹＥＳ）、本処理を終了する。
【００８１】
　以上が、画像解析処理である。
【００８２】
　なお、予め情報端末１００に、害虫又は枯れた葉等の画像と、散布する薬剤の種類とを
対応付けて記憶しておき、画像解析により、撮像画像に含まれる害虫又は枯れた葉等を抽
出し、抽出した害虫又は枯れ葉と対応付けられた薬剤の種類を取得する構成であってもよ
い。
【００８３】
　［散布処理］
　次に、図６に基づいて、移動体制御システム１が実行する散布処理について説明する。
図６は、移動体１０及び情報端末１００が実行する散布処理のフローチャートを示す図で
ある。上述した各装置のモジュールが実行する処理について、本処理に併せて説明する。
後述する各処理は、情報端末１００上で起動する移動体制御アプリケーションが、各モジ
ュールに実行させる。
【００８４】
　情報記憶モジュール１６０は、害虫の種類が紐付けられた位置情報を取得する（ステッ
プＳ３０）。ステップＳ３０において、情報記憶モジュール１６０は、撮像処理において
入力を受け付けた撮像画像の撮像順番に基づいて、害虫の種類が紐付けられた位置情報を
取得する。なお、ステップＳ３０において、害虫の種類が紐付けられた全ての位置情報を
取得してもよいし、一の害虫の種類が紐付けられた一の位置情報を取得する構成であって
もよい。
【００８５】
　情報送受信モジュール１５０は、取得した位置情報を、移動体１０に送信する（ステッ
プＳ３１）。
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【００８６】
　情報送受信モジュール２０は、位置情報を受信する。飛行モジュール３０は、受信した
位置情報に基づいて、対象とする位置情報の場所に飛行する（ステップＳ３２）。
【００８７】
　検知モジュール３１は、飛行高度、飛行速度及び移動体１０の傾き等の飛行パラメータ
や、外部環境からの風の影響及びプロペラからの風の影響等の風向き情報等の飛行情報を
検知する（ステップＳ３３）。
【００８８】
　情報送受信モジュール２０は、検知した飛行情報を送信する（ステップＳ３４）。
【００８９】
　情報送受信モジュール１５０は、飛行情報を受信する。散布制御モジュール１７４は、
情報記憶モジュール１６０が記憶するこの位置情報に紐付いた薬剤の種類及び量と、飛行
情報とに基づいて、薬剤の種類、量及び散布角度を制御する制御指示を作成する（ステッ
プＳ３５）。ステップＳ３５において、例えば、散布制御モジュール１７４は、薬剤の種
類によって、薬剤の散布口の角度を制御する制御指示を作成する。また、散布制御モジュ
ール１７４は、移動体１０の飛行高度や飛行速度によって、薬剤の散布口の角度を制御す
る制御指示を作成する。また、散布制御モジュール１７４は、風向きによって、薬剤の散
布口の角度を制御する制御指示を作成する。また、散布制御モジュール１７４は、害虫が
付着している高度によって、薬剤の散布口の角度を制御する制御指示を作成する。
【００９０】
　情報送受信モジュール１５０は、作成した制御指示を、移動体１０に送信する（ステッ
プＳ３６）。
【００９１】
　情報送受信モジュール２０は、制御指示を受信する。散布モジュール３２は、制御指示
に基づいて、薬剤の種類を選択するとともに、この薬剤の量を制御し、制御された散布口
の角度によって、薬剤を散布する（ステップＳ３７）。
【００９２】
　散布モジュール３２は、全ての位置情報に対して、薬剤の散布が終了したか否かを判断
する（ステップＳ３８）。ステップＳ３８において、移動体１０は、例えば、薬剤の散布
が終了した位置情報を、情報端末１００に通知し、全ての位置情報への薬剤の散布が終了
した時、情報端末１００からその旨を示す通知を受信する。ステップＳ３８において、散
布モジュール３２は、終了していないと判断した場合（ステップＳ３８　ＮＯ）、上述し
たステップＳ３２の処理を実行する。
【００９３】
　一方、ステップＳ３８において、散布モジュール３２は、薬剤の散布が終了したと判断
した場合（ステップＳ３８　ＹＥＳ）、本処理を終了する。
【００９４】
　以上が、散布処理である。
【００９５】
　上述した散布処理において、例えば、害虫の数が多い場合、情報端末１００は、移動体
１０が散布する薬剤の量を多めに散布するよう制御する。また、情報端末１００は、薬剤
の種類に応じて、移動体１０が散布する薬剤の量を変更し散布するよう制御する。
【００９６】
　なお、散布口の角度の制御は、上述した構成に限らず、取得した撮像画像に基づいて決
定する構成であってもよい。
【００９７】
　［変形例］
　次に、散布処理の変形例について説明する。図７に基づいて、移動体制御システム１が
実行する散布処理の変形例について説明する。図７は、移動体１０及び情報端末１００が
実行する散布処理の変形例のフローチャートを示す図である。上述した各装置のモジュー
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ルが実行する処理について、本処理に併せて説明する。後述する各処理は、情報端末１０
０上で起動する移動体制御アプリケーションが、各モジュールに実行させる。なお、上述
した散布処理と同様の構成については、同様の符号を付し、その詳細な説明は省略する。
【００９８】
　情報記憶モジュール１６０は、害虫の種類及び作物の生育状況が紐付けられた位置情報
を取得する（ステップＳ４０）。ステップＳ４０において、情報記憶モジュール１６０は
、撮像処理において入力を受け付けた撮像画像の撮像順番に基づいて、害虫の種類及び作
物の生育状況が紐付けられた位置情報を取得する。なお、ステップＳ４０において、害虫
の種類及び作物の生育状況が紐付けられた全ての位置情報を取得してもよいし、一の害虫
の種類及び作物の生育状況が紐付けられた一の位置情報を取得する構成であってもよい。
【００９９】
　情報送受信モジュール１５０は、取得した位置情報を、移動体１０に送信する（ステッ
プＳ４１）。
【０１００】
　情報送受信モジュール２０は、位置情報を受信する。飛行モジュール３０は、受信した
位置情報に基づいて、対象とする位置情報の場所に飛行する（ステップＳ４２）。
【０１０１】
　検知モジュール３１は、飛行高度、飛行速度及び移動体１０の傾き等の飛行パラメータ
や、外部環境からの風の影響及びプロペラからの風の影響等の風向き情報等の飛行情報を
検知する（ステップＳ４３）。
【０１０２】
　情報送受信モジュール２０は、検知した飛行情報を送信する（ステップＳ４４）。
【０１０３】
　情報送受信モジュール１５０は、飛行情報を受信する。散布制御モジュール１７４は、
情報記憶モジュール１６０が記憶するこの位置情報に紐付いた害虫の種類及び数に対応す
る薬剤の種類及び量と、作物の生育状況に対応する薬剤の種類及び量と、飛行情報とに基
づいて、薬剤の種類、量及び散布角度を制御する制御指示を作成する（ステップＳ４５）
。ステップＳ４５において、散布制御モジュール１７４は、駆除対象とする害虫が付着す
る作物の出荷時期が間近である場合や、枯れ具合や、生育段階によって、薬剤の種類及び
量を制御し、飛行高度や飛行速度によって、薬剤の散布口の角度を制御する制御指示を作
成する。また、散布制御モジュール１７４は、作物の生育状況によって、薬剤の種類及び
量を制御し、風向きによって、薬剤の散布口の角度を制御する制御指示を作成する。また
、散布制御モジュール１７４は、作物の生育状況によって、薬剤の種類及び量を制御し、
害虫が付着している高度によって、薬剤の散布口の角度を制御する制御指示を作成する。
【０１０４】
　情報送受信モジュール１５０は、作成した制御指示を、移動体１０に送信する（ステッ
プＳ４６）。
【０１０５】
　情報送受信モジュール２０は、制御指示を受信する。散布モジュール３２は、制御指示
に基づいて、薬剤の種類を選択するとともに、この薬剤の量を制御し、薬剤を散布する（
ステップＳ４７）。
【０１０６】
　散布モジュール３２は、全ての位置情報に対して、薬剤の散布が終了したか否かを判断
する（ステップＳ４８）。ステップＳ４８において、移動体１０は、例えば、薬剤の散布
が終了した位置情報を、情報端末１００に通知し、全ての位置情報への薬剤の散布が終了
した時、情報端末１００からその旨を示す通知を受信する。ステップＳ４８において、散
布モジュール３２は、終了していないと判断した場合（ステップＳ４８　ＮＯ）、上述し
たステップＳ４２の処理を実行する。
【０１０７】
　一方、ステップＳ４８において、散布モジュール３２は、薬剤の散布が終了したと判断
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【０１０８】
　以上が、散布処理の変形例である。
【０１０９】
　なお、変形例において、散布口の角度の制御は、上述した構成に限らず、取得した撮像
画像に基づいて決定する構成であってもよい。
【０１１０】
　上述した撮像処理、画像解析処理、散布処理において、複数回の飛行を実行しているが
、必ずしも複数回実行する必要はなく、一回の飛行で実行してもよい。例えば、ある区画
を撮像し、この撮像した区画の撮像画像を画像解析し、必要がある場合散布処理を実行す
る構成であってもよい。
【０１１１】
　また、上述した散布処理において、薬剤の特性（重量、粘性、比重）等をさらに考慮し
て、散布口の角度を制御する構成であってもよい。また、薬剤の散布方法は、例えば、ス
プレー状に散布する構成やその他の構成であってよく、適宜変更可能である。また、情報
端末１００は、作物の種類や生育状況に応じて、移動体１０が散布する薬剤の量を変更し
散布するよう制御する。情報端末１００は、作物の出荷日が遠い場合、薬剤の量を多めに
変更し、作物の出荷微が近い場合、薬剤の量を少なめに変更し、移動体１０が散布する薬
剤の量を変更し散布するよう制御する。
【０１１２】
　上述した手段、機能は、コンピュータ（ＣＰＵ、情報処理装置、各種端末を含む）が、
所定のプログラムを読み込んで、実行することによって実現される。プログラムは、例え
ば、フレキシブルディスク、ＣＤ（ＣＤ－ＲＯＭなど）、ＤＶＤ（ＤＶＤ－ＲＯＭ、ＤＶ
Ｄ－ＲＡＭなど）等のコンピュータ読取可能な記録媒体に記録された形態で提供される。
この場合、コンピュータはその記録媒体からプログラムを読み取って内部記憶装置又は外
部記憶装置に転送し記憶して実行する。また、そのプログラムを、例えば、磁気ディスク
、光ディスク、光磁気ディスク等の記憶装置（記録媒体）に予め記録しておき、その記憶
装置から通信回線を介してコンピュータに提供するようにしてもよい。
【０１１３】
　以上、本発明の実施形態について説明したが、本発明は上述したこれらの実施形態に限
るものではない。また、本発明の実施形態に記載された効果は、本発明から生じる最も好
適な効果を列挙したに過ぎず、本発明による効果は、本発明の実施形態に記載されたもの
に限定されるものではない。
【符号の説明】
【０１１４】
　１　移動体制御システム、１０　移動体、１００　情報端末
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