
外部評価報告書 

｢無人航走体構成要素の研究｣ 

１  外部評価委員会の概要 

（１） 日程・場所： 平成２４年７月１７日 

防衛省 技術研究本部 先進技術推進センター（三宿地区） 講堂 

（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） 浅田   昭 （東京大学 生産技術研究所 海洋工学国際研究センター 

（教授） 

 有馬 正和 (大阪府立大学 大学院工学研究科 航空宇宙海洋系専攻 

准教授) 

 澤   隆雄 （（独）海洋研究開発機構 

海洋工学センター 技術研究副主幹） 

 渡邉 啓介 （東海大学 海洋学部 航海工学科 

海洋機械工学専攻 准教授） 

（３） 説明者：技術研究本部 先進技術推進センター 研究管理官（先進技術担当）付 

第２計画室  北島 仁 

２  評価対象項目 

無人航走体構成要素の研究 

［中間評価（研究試作（その１）のシステム設計終了時点）］ 

（計画担当：技術研究本部 先進技術推進センター 

 研究管理官（先進技術担当）付第２計画室） 

３  評価対象事項 

無人航走体関連技術 

４  事業の概要 

（１） 研究の目的 

無人水中航走体(ＵＵＶ)及び無人水上航走体(ＵＳＶ)で構成される無人航走体システ

ムの構成要素技術について研究を実施し、技術資料を得る。 

（２） 研究開発線表 
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（３） 研究の概要 

別紙１参照 

研究試作（その１） 

所内試験 

研究試作（その２） 



（４） 運用構想 

別紙２参照 

（５）  結果の概要 

    別紙３参照 

５ 評価の概要 

（１） 議論・質疑が集まったところ 

・ 無人水上航走体（ＵＳＶ）が無人水中航走体（ＵＵＶ）を見失ったときの対処方法につ

いて 

・ ＵＳＶ及びＵＵＶの会合方法について 

・ ＵＳＶ及びＵＵＶの無線通信について 

・ ＵＵＶの前方監視ソーナーの仕様について 

・ ＵＵＶとＵＳＶの並列航走における相対位置関係について 

・ ＵＵＶの最大速力について 

・ 運用時の海象条件について 

・ サイドスキャンソーナーの分解能について  

（２） 頂いたコメント、提言等 

・ 異常レベルの定義において、雑音等により通信不良となった場合のＵＵＶ／ＵＳＶそ

れぞれの対処方法を十分に検討する必要がある。   

・ 実海域では、想定しない状況が発生することがあるため、異常対処機能が十分に発

揮できないことも含め、今後更なる検討が必要である。   

・ 障害物回避はたいへん難しい技術であり、十分な研究をして欲しい。  
・ ＵＳＶの母艦への搭載や、ＵＳＶからＵＵＶを投入・揚収等、将来の運用の検討も今後

考慮すべきである。 

（３） まとめ 

本研究におけるＵＵＶ及びＵＳＶは、様々な状況変化に対応できる障害物回避機能

及び異常対処機能を有すると共に、技術的ハードルの高い協調制御による会合・並列

航走機能及びリアルタイムデータ伝送の機能を実現する独自の優れた技術を有する

ものと判断される。これらは、防衛用途のみならず、水中ロボット等の民間分野にも応

用可能な社会的意義のある研究であり、成果については、学会等に発信することを期

待する。 

研究試作終了後は、障害物等を配置したより実態に即した環境での野外試験を早

期に実施することにより、技術課題が解明されることを期待する。 
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障害物回避用ソーナー 音響通信器(データ用)

音響通信器（制御用）
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レーザーレーダー
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研究の概要
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専用試験装置（その１）

位置計測装置

専用試験装置（その２）

共用システムテストセット（１） 共用システムテストセット（２）

音響画像ソーナー
サイドスキャンソーナー

音響通信器（データ用）
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自律制御

USV

衛星通信等

協調制御

運用構想
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母船等

2

障害物検知

自律制御自律制御

水中音響通信

音響測位

UUV

水中情報収集

＊リアルタイムデータ伝送：センサによる情報取得と並行して、その場で取得した情報を伝送すること

協調制御
協調制御

（リアルタイムデータ伝送＊）



・会合機能

・並列航走機能

結果の概要

ユーザ設定
目標値追従機能

障害物
回避機能 異常対処機能

別紙３

障害物回避等の自律航走、ＵＵＶとＵＳＶの並列航走等を行う制御
アルゴリズムを構築し、設計に反映した。

※

3

運動制御機能 慣性航法機能

異常管理機能

調定・遠隔
制御装置指令

各アクチュエータ

目標位置、速力、方位目標、深度

慣性航法装置の
機能で実現

推進器回転数、舵角

機能選択の指令

※破線内は、異常
対処に係る機能

※




