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１．研究の概要１．研究の概要

CBRN汚染地域等の人員が危険で近づけず、現場の情報が事前に得られ

ない環境下における、情報収集や施設作業といった初動対応が、遠方の安

全な地点から遠隔操縦によって可能な自己完結型の無人車両システム技術

の確立を目指す。

研究目的

CBRN：Chemical （化学剤），Biological （生物剤），Radiation （放射線），Nuclear（核）
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１．研究の概要（運用構想）１．研究の概要（運用構想）

運用構想図

指揮統制装置

・車両遠隔操縦

・作業装置操作

・情報収集

遠隔操縦装軌車両
中継器ユニット

ＣＢＲＮ汚染地域
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１．研究の概要（本システムの特徴）１．研究の概要（本システムの特徴）

搭載センサ情報に基づく遠隔操作による各種作業

搭載センサによる情報収集遠隔操縦による長距離移動

汚染地域等に安全な遠方から
投入。現場に迅速に到達

初動対処に必要な
各種の情報収集

マニピュレータによるセンサ
設置、給油、部品交換等作業

マニピュレータ
（7自由度）

陸自現有車両器材操作
と同等な遠隔操縦操作
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年度 ２３ ２４ ２５ ２６ ２７ ２８

計

画

線

表

中継器ユニットの試作

遠隔操縦装軌車両
車両搭載作業装置 の試作
指揮統制装置

１．研究の概要（計画線表）１．研究の概要（計画線表）

性能確認試験
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項目 主な仕様

車両寸法
（全長×全幅
×全高）

約6.5m× 約3.2m× 約2.8m

車両質量 約30t（車体 約26t、作業装置 約4t）

搭載センサ等
可視カメラ、赤外線カメラ、ＬＲＦ、
自己位置標定装置、γ線カメラ、
γ線計測装置

作業装置
油圧アーム装置（バケット、切断機、
把持機）、排土装置

通信手段 自衛隊無線、民間無線LAN、衛星通信

ＣＢＲＮ対応
【乗員室】空気浄化装置、防護板設置
【車両表面】除染容易な塗料、カバー、

表面被覆

遠隔操縦装軌車両
（排土装置搭載時）

LRF：Laser Range Finder（レーザ距離計）

可視・赤外線カメラ

近距離ＬＲＦ

排土装置

遠距離ＬＲＦ

１．研究の概要（構成品）［１／２］１．研究の概要（構成品）［１／２］



指揮統制装置
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１．研究の概要（構成品）［２／２］１．研究の概要（構成品）［２／２］

ペダル

操作パネルシフト

タッチパネルディスプレイ

ハンドル

ハンドル

作業装置用レバー

中継器ユニット用 遠隔操縦装軌車両用

遠隔操縦装置

タッチパネルディスプレイ
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１．研究の概要（主な性能確認試験の計画）１．研究の概要（主な性能確認試験の計画）

長距離通信性能試験

遠隔操縦による
作業性能試験

H27年度

遠隔操縦による
走行性能試験

CBRN防護性能試験

基本性能試験

情報収集性能試験

H26年度
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１．研究の概要（主な性能確認試験の計画）１．研究の概要（主な性能確認試験の計画）
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２．性能確認試験の状況［１／３］
（遠隔操縦による走行性能試験）
２．性能確認試験の状況［１／３］
（遠隔操縦による走行性能試験）

試験目的：短距離間通信における遠隔操縦装軌車両の遠隔操縦走行性能の確
認を行う。

試験期間：平成２６年１０月から１１月
試験場所：防衛装備庁 札幌試験場

全長：約4.4km

周回コース（札幌試験場）

基本走行コース

遠隔操縦装置（地上部）
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２．性能確認試験の状況［１／３］
（遠隔操縦による走行性能試験）
２．性能確認試験の状況［１／３］
（遠隔操縦による走行性能試験）
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２．性能確認試験の状況［２／３］
（情報収集性能試験）

２．性能確認試験の状況［２／３］
（情報収集性能試験）

試験目的：市街地環境においてLRF※、可視カメラ及び赤外線カメラによる情報収
集性能の確認を行う。

試験期間：平成２７年２月から３月
試験場所：陸上自衛隊 東富士演習場

市街地訓練場

可視カメラ画像 赤外線カメラ画像

LRF※による３Dマップ（オフライン）

情報収集結果

※LRF: LaserRangeFinder(レーザー測距計）
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２．性能確認試験の状況［２／３］
（情報収集性能試験）

２．性能確認試験の状況［２／３］
（情報収集性能試験）
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２．性能確認試験の状況［３／３］
（作業性能試験）

２．性能確認試験の状況［３／３］
（作業性能試験）

試験目的：遠隔操縦による整地・掘削、障害物の撤去及び通路啓開作業性能の
確認を行う。

試験期間：平成２７年７月から８月
試験場所：陸上自衛隊 勝田小演習場

コンクリ・ガレキエリア木ガレキエリア 崖・盛土エリア丸太・電柱エリア

試験で設定した主な作業エリア（災害現場を想定）

約1m

約12m

約6m
電柱
丸太

約12m

総重量：約21t
約7.5m

約4m

深さ：0.75m、2m

高さ：0.75m、2m

※崖と盛土の寸法は同じ

約20m
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２．性能確認試験の状況［３／３］
（作業性能試験）

２．性能確認試験の状況［３／３］
（作業性能試験）



17雲仙普賢岳無人化施工現場 無人化施工遠隔操縦室

国交省と連携して雲仙普賢岳無人化施工現場付近での試験実施を計画中

３．今後の計画
実災害現場における作業性能試験

３．今後の計画
実災害現場における作業性能試験

試験目的：実災害現場において遠隔操縦による作業性能の確認を行う。
試験期間：平成２８年２月（調整中）
試験場所：雲仙普賢岳無人化施行現場付近
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４．まとめ４．まとめ

• 平成26年度から性能確認試験を実施中であり、遠隔操縦による走行性能、情報

収集性能及び作業性能について確認。

• CBRN汚染地域等の現場の情報が事前に得られない環境下における、情報収集

や施設作業といった初動対応が、遠方の安全な地点からの遠隔操縦によって可

能な自己完結型の無人車両システム技術を確立する予定。

• 科学技術イノベーション総合戦略2015における「自然災害に対する強靭な社会

の実現のための次世代社会インフラ用ロボットの開発」に関する研究と位置づけ

られており、今後、関係省庁とも連携しつつユーザーとの連携を深め、災害への

対応力強化を目指す。


