
外部評価報告書 

｢低ＲＣＳ対処ミサイル誘導制御技術の研究｣ 

１  外部評価委員会の概要 

（１） 日時・場所：平成２７年４月２４日 ９：４７～１１：４３ 

防衛省 技術研究本部 

（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） 上野 誠也 （横浜国立大学大学院 環境情報研究院 教授） 

 越智 徳昌 （防衛大学校 システム工学群 航空宇宙工学科 教授） 

 高野 博行 （防衛大学校 システム工学群 航空宇宙工学科 准教授） 

 中内  靖 （筑波大学大学院 システム情報工学研究科 

知能機能システム専攻 教授） 

（３） 説明者：技術研究本部 航空装備研究所 誘導武器技術研究部 

誘導制御研究室  室長  今荘 保  

２  評価対象項目 

将来ミサイルシステムの研究 

（２）低ＲＣＳ対処ミサイル誘導制御技術の研究 ［中間評価（基本設計終了時点）］ 

計画担当：技術研究本部 航空装備研究所 誘導武器技術研究部 誘導制御研究室 

３  評価対象事項 

誘導制御関連技術 

４  事業の概要 

（１） 研究の目的 

ステルス化された目標に対処する場合、目標の信号強度が低下し、目標探知距離が

短くなると共に、終末誘導時間も短くなることから、低ＲＣＳ※目標対処ミサイルの実現に

必要な誘導制御装置について研究を行い、技術資料を得る。 

※ ＲＣＳ(Radar Cross Section)：レーダ反射断面積。レーダに対する目標

からの反射電波の強さの指標となる。 

（２） 研究開発線表 

年度 ２５ ２６ ２７ ２８ ２９ 
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体 
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（３） 運用構想 

別紙第１参照 

研究試作（その１）

研究試作（その２）

所内試験



（４） 研究の流れ 

別紙第２参照 

（５） 基本設計結果の一例 

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. 予測型誘導制御則の適用について 

2. 最適化求解の実時間実装 

3. 目標検出処理に必要なフレーム数のアダプティブ化の可能性 

（２） 頂いたコメント、提言等 

1. 予測型誘導制御則を飛しょう体に適用した例は少ないと思われる。試作品を使用し

てデータ取得を行い、成果が得られるように研究を進められたい。 

2. 実時間実装性については、継続的に検討されたい。 

3. 目標検出処理に必要なフレーム数のアダプティブ化の可能性について検討された

い。 

4. 低ＲＣＳ目標に対処する場合の問題点について、目標検出と誘導に分け、それぞれ

に対する解決策を検討し、問題が解決できる見通しを示しており、研究計画は妥当

と言える。 

（３） 要処置・検討事項 

特になし 

（４） まとめ 

将来の対空誘導弾に求められる技術のうち、終末誘導に係る予測型目標検出処

理及び予測型最適誘導制御の基本仕様を明確化し、シミュレーションで示した見

通し結果は、妥当である。 

今後は、試作品を使用したデータ取得を行い、実データを用いて評価することを

期待する。 

 



別紙第１運用構想

目標探知

母機

ステルス目標

予測型誘導制御則による
誘導経路最適化

予測型目標検出処理
による探知距離延伸

電波誘導弾

発射機

終末誘導

・目標運動推定フィルタ技術
・目標運動予測に基づく誘導航法技術

・低Ｓ／Ｎ*下での目標検出信号処理技術

S/N*：signal to noise; 信号対雑音比



研究の流れ 別紙第２

研試（その１）

システム設計
（基本設計） 誘導装置１型

研試（その２）

システム設計
（維持改定） 誘導装置２型 誘導制御処理部

取得データをシミュレーションモデルに反映

目標運動推定
フィルタの確認

第１次地上追随試験
(Ｈ２７年度)

予測型目標検出
処理の確認

第２次地上追随試験
(Ｈ２９年度)

・予測型誘導制御則の確認
・総合的な対処性能の確認

フィジカルシミュレーション試験
(Ｈ２９年度)

今回の評価対象

次期開発
事業へ適用

【中期構想】
NSAM*

低／中高度
領域対処弾

NAAM**

BLK-I

NSAM*：将来の長・中射程ＳＡＭ
NAAM**：将来の中射程ＡＡＭ



別紙第３基本設計結果の一例

最接近時刻 約15.0秒
（比例航法）

最接近時刻 約13.2秒
（予測型誘導制御則）

予測型目標検出処理及び予測型最適誘導についての基本仕様を明確化
し、シミュレーションにより当該技術について有効性の見通しを得た。

＜検討条件＞
発射高度：４０ｋｆｔ
目標高度：４０ｋｆｔ
目標初期アスペクト：１８０°

凡例
目標運動
ミサイル運動（比例航法）
ミサイル運動（予測型誘導制御則）

比例航法では目標運動を
推定しないため、最大加速
度での旋回が必要となり
速度が低下し、目標に追い
つけず非会合となる

追尾開始 追尾開始

会合（許容ミスディスタンス以下）

非会合（許容ミスディスタンス以上）

予測型誘導制御則を適用し、比例航
法より短い誘導時間で目標に会合す
る誘導制御が可能な見通しを得た。

Ｘ方向

Ｙ
方
向


