
海の無人機（ＵＵＶとＵＳＶの連携）

先進技術推進センター

研究管理官（先進技術担当）付

防衛技官 北島 仁
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• 特徴

• 無人航走体（ＵＵＶとＵＳＶ）の概要

• まとめ

• 技術の適用

発表の内容



ＵＵＶ：Unmanned Underwater Vehicle
ＵＳＶ：Unmanned Surface Vehicle
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特徴

無人航走体（ＵＵＶとＵＳＶ）を連携させ、
水中情報を効率的に取得することで、警
戒監視や機雷対処等に対する無人航走
体の適用範囲を拡大するとともに、ゼロカ
ジュアルティ（兵士の犠牲の極小化）に寄
与する将来の無人機システムを構築する
ものである。
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運用イメージ

リアルタイム

データ伝送

水中音響通信

水上情報収集

水中情報収集

障害物回避

USV

ＵＳＶ画像
データ

ＵＵＶ音響
データ

水中測位

UUV
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１． ＵＵＶとＵＳＶの概要

２． 無人航走体の連携技術

無人航走体の概要



無人航走体の概要 -ＵＵＶ-
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障害物回避用ソーナー
IMAGENEX：Model881A

サイドスキャンソーナー
EdgeTech：2200S

音響画像ソーナー
BlueView：P450-45

音響通信器（データ用）
KDDI：COM-40K

音響通信器（制御用）
Evologics：S2C R 8/16

全長：約3467mm
直径：約400mm
質量：約348kg



無人航走体の概要 -ＵＳＶ-
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レーザーレーダー
Velodyne Lidar：HDL-64E S2

全長：約8.0m
船幅：約2.85m
全高：約4.80m
質量：約3090kg

音響通信器（データ用）
KDDI：COM-40K

船体
ニシエフ：PF-71

ウォータージェット式船外機
石垣：IWJO-H50

ジンバル付カメラ
海洋総合開発：KSTM-400

音響通信器（制御用）
Evologics：S2C R 8/16
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無人航走体の連携

衛星通信

水中情報

サイドスキャンソーナー

海底情報の計測条件
UUV探索標準高度：15m
UUV探索速力：1～5kt

USV

UUV

後方の艦艇

音響画像ソーナー



連携技術 -水中音響通信機-
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USV

UUV

測位・制御用音響通信機 データ用音響通信機
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連携技術 -並列航走-

無人航走体同士で測位・制御通信を行ない、データ通
信領域内に位置を保持しつつ航走する

ＵＳＶ測位・
制御用通信領域

ＵＵＶ側データ
送信領域

ＵＳＶ側データ
受信領域

連携深度
20～200ｍ

35°
10°(ＵＳＶの動揺)

140ｍ

14 ｍ
45°
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連携技術 -情報共有-

並列航走に必要な指令信号及びステータス情報を
ＵＵＶ-ＵＳＶ間で定期的に通信する

①ＵＵＶ受信コマンド
（航走開始、停止等）

②ＵＵＶ受信ステータス
（ＵＳＶの航路情報、
方位、速度等）

③ＵＵＶ送信ステータス

（ＵＵＶのＩＮＳ情報、
深度、速度、舵角等）

INS：Inertial Navigation System
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連携技術 -マスタ･スレーブ方式-

①マスタのＸ秒後の予測位置
（スレーブの目標地点）

②現在のスレーブとマスタの
スレーブ船首方向の差
（スレーブ機の速度制御）

M

M

マスタの目標地点

図の①、②の情報を基にスレーブ機はマスタ機
に対し追従航走を行う

ＵＵＶ、ＵＳＶのどちらも、マスタまたはスレーブとして航行が可能な設計
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連携技術 -並列航走シミュレーション-

シミュレーションの結果、データ通信可能な領域で並
列航走できる見通しを得た

① ③

①

②③

時間 [s]

x [m]

y
[m
]

水
平
偏
差
[m
]
ウェイポイント
水平到達半径

上面図

②

UUVとUSVの水平距離

スレーブの航走軌跡
マスタの航走軌跡
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まとめ

ＵＵＶが取得する水中情報の伝送を
実現するため、ＵＵＶとＵＳＶを連携し、
データ伝送が可能な位置を保持しつつ
航走できる見通しを得た。



技術の適用
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・ＵＵＶの位置精度向上
・ＵＵＶの制御通信による簡単な制御
・ＵＵＶ取得データのＱＵＩＣＫ ＬＯＯＫ

・無人機同士の連携行動による危険
海域での情報収集

現状技術の適用

将来的な応用


