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0 12345 �� 	� 6�34 next-best-view(NBV)� 7�' 8	 ��(path planning)9 :
;3 !<=5 >?@A 3 �� �� ����9 BC%D. NBV 7� E 8	 ��9 :;3 !<
=5 FG 	� �� ����35 HI3 BCJ RH-NBVP[1]K LD. ��5 M 	�3N >?@
O	 �� ,P9 QR=5 Voronoi-biased multi-RRTs(VB-MRRTs)S B;=T, �S UV �� 	� 
6�3 RH-NBVPS @W%D. B;% VB-MRRTsK XY9 Z[\ ]^=5_ Q`=aOT, 3�� 
;bc�d e� �� 	� 6�34 VB-MRRTsK @WJ RH-NBVP� ��? 
e9 fA=aD. 
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ghG 	�� �� iB34 G�@O	 NBV � 
7�' 8	 ��j kl@O	 mnopD. qr\ 
� s9 tm	 uv=w NBV 	� ^>% 8	 �
�3 xy=5 8�K nz%D. �S V7=� {V 
HI3 BCJ FG 	� �� ����A RH-
NBVP[1]5 RRT[2]S �WV NBV 7�' 8	 ��
9 :;3 |<%D. RH-NBVP5 	�� RRTS z$
% }, K~ �j ��S ��� ! L5 K_� � 

�	 �:=5 �9 ��=5 �� �����D. 
0 �i345 �� 	� 6�3 RH-NBVP @W9 

K�=N =� {% ��O	, �� ,P9 >?@O
	 Q�=� RRT S z$=5 Voronoi-biased multi-
RRTs(VB-MRRTs)S B;%D. B;% VB-MRRTs � 
XY ]^?9 �K� ��D. �%, ;bc�d e3
4 � �� ����	 ��| �� 	� 6�� �
�? ��9 UV VB-MRRTs K @Wop9 �� $
� 
e9 fA� ��D.  
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�3��%��|����2#�Octomap[3]O	���o5�
��� XY�� � ���� ��D�� �����	�  �¡J�

¢_�� XY��£¤¥9� ¦§� XY��¨©ªª «� ]^J� XY�
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3.�Voronoi-Biased Multi-RRTs 

VB-MRRTs 5 ¾� XY3 ]¿� QÀV L9 � 
MM� �	
�(Voronoi) ,P3 �
ÁS ¹Â, M 
]9 Ã� 
�	 =5 RRT ¿9 z$=5 2#D. 
qÄ 134ÅÆ �
ÁS Ç¡;È RRT¿ Y� ÉÊ 

 

·qÄ�1¸��
Á�BIAS3�ËÌ�VB-MRRTs�
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�
Á BIAS 0.5 0.7 0.8 0.9 0.95 1 
~ÍÎ� 
Ï5 8� 36.7% 41.7% 44.9% 48.3% 50.0% 50.2% 

~ÍÎ� 
L5 8� 36.7% 41.9% 44.9% 48.7% 50.2% 50.2% 

 

 
9 #Ð� ! LD. VB-MRRTs �3 �V M 	� � �
�K z$=5 RRT �� � �� 
� !S  , H� Ç
� Ñ�S !O	 =�. �B M 	�� �Ò� �	

� ,P3 �5 �
ÁS �"# $ %&'( $ �Ó� =�. 
M 	� �5 �¨©ªª34 ÔÕ% �0 R´ 
)*+,-. �

�K �Ò� �	
� XY /�3 Ö=w � � %&'(� 
f×	 Ø	Ù R´S ÔÕ%D. », 
)*+,-. � /�G � 

)*+,-.K ÚÛ¿�Ü f×j %&'(�D. �} '�j 
G�@A RRT 2Ý' :G=D. Algorithm 1 3 VB-
MRRTs� 2Ý '�� ��oÂ LD. 

RRT � M 
�K ÉÞA �_ß �� �¿� XY
9 à5 á?9 RRT � ]^?�Ó ��=�. ��0��
� XY 1�34 � � #� � #�� ! � �"#� � � �G � M
M 50â3 ãä �å9 u% �
Áæ ]^?� ç�
K � 1 E qÄ 1 3 \è\ LD. �
ÁK éÜ!
ê ]^?� eë=DK 0.95 *I34 H�K JD. 
�
ÁK 1 G � ]^?� H�K Ûì �j RRT K 
M �	
� XY3 í.î Öïo� �i�D. 
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��5 ROS� Gazebo��� RotorS[4] ;bc�d 
"834 ���� AscTec Firefly hexacopter MAV[5] � 
�	 |<=aD. ������ ð(roll)'� ñ´(pitch)5�
ò��ó{�ô34 09�^_=�«�õ·yaw¸ö�#�=
aD�� x÷3 �WJ _½j 40m�40m�4m � ~Í
Î ø �r m	 \ùÂ| ½úS ûD. 
x÷j VB-MRRTs S @W% RH-NBVP æ qü_ 

ýj 8�S á-=� |<=aD. MM 10 â� ;b 
c�d9 |<=� �� í²3 ã�5 ;Y(ROS ; 

�

 
·qÄ�2¸�e��VB-MRRTsS��W%�����|<�'
���=���þ� RH-NBVPæ�VB-MRRTsS�@W%��
���10â3�ã���å���?	«�|%�¼�{�Û�
��,Pj�M�;Y34�������S�\è�D��

Y)' _½ 80% ��3 ã�5 ;Y9 á-=aD. 
VB-MRRTs S �W% 8� .6 �� ;Y� �å 

806.42  , _½ 80% �� ;Y� 487.59  K ã§ �
w �þ RH-NBVP 5 MM 1035.82  æ 671.01  K 
ã�D. �S UV �� 	� 6�34 VB-MRRTs K 
,P9 >'@O	 Q�%D5 �9 � ! LD. �
%«�VB-MRRTsS��W%�8�����±²�;Y���
���K 114.57  «� �þ�� ������ 8�35�
176.03 	, VB-MRRTsS �W=w �S �ö� Û	
Ó Gç@�� C�@A �� �% K�=D. 
�

5.��� � �� �� �� 

VB-MRRTs5 RRT	 XY9 
j ]^?	 ��5 
�9 K�=N =T, RH-NBVP 3 @W=w Gç@�
� ��N !�=5 ��?9 
9 ! LD5 �9 
fA=aD. 
}35 �� 	� 6�34 VB-MRRTs
S �W=� �� ,P9 Q�=5 ��� ��34 
\ÛK 	�¿� �:=5 �
9 4	K �� ! L
5 �:@A �� ����9 B;� ��D.  
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