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ペイロード

＜特徴・機能＞
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 ドローンの航続距離、加速・最高速度などの飛行性能のシミュレーションソフトで機体モデルをはじめ
飛行モード・ペイロードおよび風ファイルの作成から飛行結果の出力まで機能を統合・パッケージ化.

 ドローンの機体やパワーシステムの基本設計や飛行計画策定用途に最適でモータドローンのほかに
ハイブリッド（シリーズ・パラレル）ドローンやエンジンドローンにも対応.

飛行ルート

アニメーション

風ベクトル



＜可能なパワーシステムタイプ＞
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＜可能な動力配置＞

モータドローン

シリーズハイブリッド

パラレルハイブリッド

エンジンドローン中央配置分散配置
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＜可能なロータ配列＞

＜可能な補機＞

電気負荷（VCU(コントローラ）・照明他)

エンジン補機（冷却ファン他）

・ロータ数4(Quad)/ 6(Hexa)/ 8(Octo)から選択
・固定ピッチ(FPP)/可変ピッチ選択 (VPP) 回転方向組み合わせ(CW/CCW)



＜飛行シミュレーションの手順＞
与えられた3D飛行パターンで飛行 モータ動力、バッテリ電力、ロータ回転数等を求める

機体 飛行パターン
(時間対速度）

ペイロード
(時間対重量）

風速ベクトル
（位置対風）

飛行中止条件
・最高速バッテリSOC下限値
・バッテリ電圧下限値
・燃料量（ハイブリッド）

飛行開始

発進ポイントの高度・大気条件
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＜DroneVの特徴とお勧め用途＞
・一般にドローンの運動解析にはMatlab/SimulinkなどによるDynamic Modelingと微分方程式

ソルバが用いられます.

・一方DroneVではKinematic Modelingと非線形連立方程式ソルバによる逆解析を用いており
飛行スケジュールを与えて時間ステップ毎に機体が力学バランスを保つためのロータスラスト
分配の解を求めます.

・このため制御プログラムの記述は必要なく計算負荷も小さいので多くのケーススタディを必要と
する用途に適しています. 例）時間刻みの比較
Dynamic Modeling=0.01s (時間刻み大→計算発散） Kinematic Modeling=1s（時間刻み大→計算発散なし）

・またロータ故障時に力学バランスを保つためのロータスラスト分配の解がない時は安定飛行不能と
判断しFaultを出力するので耐故障性能予測にも使えます.

このような用途に是非ご使用ください. ・・・・・・
・機体の基本基本構造（パワーシステム構成・ロータ数など）の設計
・飛行計画策定（適正飛行コース・飛行速度・積載バッテリ本数・ペイロード）
・耐故障性能予測



＜設計パラメータ-機体基本諸元＞
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ロータ諸元・パラメータ

重心・空力中心位置座標



＜設計パラメータ-モータ諸元＞
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＜設計パラメータ-バッテリ諸元＞
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＜設計パラメータ-ロータ諸元＞
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＜設計パラメータ-エンジン性能とコントロールライン＞
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＜出力＞

飛行データテキスト出力 モータ・エンジン運転ポイント分布

時系列飛行データCSV出力 消費エネルギ内訳 飛行アニメーション
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＜ユーザへの技術サポートサービスについて＞

シミュレーションソフトは操作法をマスターすれば
即設計や開発に使えるというツールではありません.

ドローンの飛行シミュレーションの精度を支配する重要
な数値パラメータの中には入手が困難なものがあります.
弊事務所では必要なパラメータ値の推定を支援します.
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X社メーカカタログから求めたロータ(プロペラ）の基本パラメータ計算
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公表カタログデータ 備考・演算または推定方法値パラメータ
バッテリ標準電圧を使用最大電圧とする22.2最大電圧Vmax(V)
Kvから求めたトルク定数Kt=0.0239 (Nm/A)400Kv (rpm/V)

0.116巻き線抵抗R(Ω)
極数P=14 極対数=14/27極対数

30最大電流Imax(A)
回転数N=400*10=4000rpmにおける無負荷電流を表す0.3無負荷電流@10V (A)
Tmax=Kt*(Imax-I0)で計算0.71最大トルク
Nmax=Kv*Vmax Nmax:負荷0での最大回転数8880最大回転数（rpm）
要適合パラメータ不明q軸インダクタンス

↑不明d軸インダクタンス

モータのパラメータ値（シミュレーションモデルで使用するもの）

適合計算で求めたモータ効率マップ

X社メーカカタログから推定したモータ効率

不明パラメータを飛行データから
適合計算で推定
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Y社メーカカタログから求めた機体（Body)投影面積

投影面積=⻘⾊部の合計面積



17

シミュレーションでは精度を上げるためにパラメータの適合が必要.

プロペラやモータのパラメータはメーカカタログからある程度推定

できるが実機の飛行データを用いればより精度の高い適合が可能.

（最後に重要なことは..）
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