
外部評価報告書 

｢ＣＢＲＮ対応遠隔操縦作業車両システム｣ 

１  外部評価委員会の概要 

（１） 日程・場所：平成２８年１月１８日 １４：００～１６：３０ 

防衛装備庁 陸上装備研究所 会議室 

（２） 評価委員（職名は委員会開催時点。敬称略、五十音順（委員長以外）） 

（委員長） 田所 諭 
 

（東北大学大学院 情報科学研究科 教授 

ＩｍＰＡＣＴ プログラムマネージャー）  

 笹瀬 巌 （慶應義塾大学 理工学部 情報工学科 教授）  

 

 伊達 央 （筑波大学 システム情報系 知能機能工学域 准教授） 

 吉田 秀久 
 

（防衛大学校 システム工学群 機械システム工学科 准教授）  

（３） 説明者：防衛装備庁 陸上装備研究所 システム研究部 

無人車両・施設器材システム研究室長 森下 政浩 

２  評価対象項目     

 ＣＢＲＮ対応遠隔操縦作業車両システム    

［中間評価（研究試作（その２）終了時点）］ 

計画担当：防衛装備庁 陸上装備研究所 システム研究部  

無人車両・施設器材システム研究室 

３  評価対象事項 

遠隔操縦関連技術 

４  事業の概要 

（１） 研究の目的 

汚染地域等に遠方から投入し、現場に迅速に到達して各種作業及び情報収集が実施可能

なＣＢＲＮ※対応遠隔操縦作業車両システムに関する技術資料を得る。 

※C:Chemical、B:Biological、R:Radiological、N:Nuclear  

（２） 研究開発線表 
  

２３ ２４ ２５ ２６ ２７ ２８ 

 

     研究試作（その１） 

所内試験 

研究試作（その２） 



（３） 運用構想等 

別紙第１参照 

（４） 研究試作の概要 

別紙第２参照 

（５） 研究試作（その２）の成果の一例 

別紙第３参照 

５  評価の概要 

（１） 議論・質疑が集まったところ 

1. 実環境での運用について 

2. 装軌車両の遠隔操縦での操用性について 

3. CBRN 対応能力について 

（２）  頂いたコメント、提言等 

1. 災害現場を模擬した条件下で、通信性能、作業性能等を確認するとともに、ユーザー

の意見を聴取し、より運用に即したシステムになるよう反映されたい。 

2. 装軌車両の遠隔操縦においても、将来的には自律度を段階的に設定可能とする等、

操用性の向上をはかるように考慮されたい。 

3. ＣＢＲＮ対応能力は、特に放射線環境において十分に考慮されており、目的に合致し

た研究が進められているものと認められる。 

（３）  要処置・検討事項 

      特になし 

（４）  まとめ 

研究は順調に進捗しており、十分良好な成果が挙げられている。 

今後、実運用を想定した災害模擬現場での有効性の検証を過不足なく実施するとともに、

ユーザーの意見を反映して操用性の向上をはかり、有用なシステムとなることを期待する。 



運用構想等

1

ＣＢＲＮ汚染環境下での作業

別紙第１
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：研究試作（その１）の構成品

：研究試作（その２）の構成品

衛星

※油圧アーム装置、排土装置等
※

（油圧アーム装置搭載例）

別紙第２

研究試作の概要
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別紙第３

研究試作（その２）の成果の一例

○作業画面構成例

操縦画像

車両姿勢表示※

方位表示

燃料残量

通信状態表示
照明点灯
表示

パーキング
ブレーキ表示

速度表示

エラー表示

エンジン
回転数表示

記録静止画
（操縦画像は表示できない）

シフト表示

※車両転倒防止のための傾斜警告
表示機能有り

予測表示


