
【事業の概要】
無人機群による着上陸侵攻等に対処するために、不整地における戦闘型装軌車両の自律走行技術及び運用者に対して敵の脅威に応じた各無人機への
火力配分の提案等を可能とする無人機運用支援技術を確立する。また、ＡＩ技術等の精度向上等のために、実環境におけるデータ取得時に発生しなかった
条件等を模擬し、学習に必要なデータ取得を補完可能な高精度シミュレータを構築する。

総合評価
無人機群による着上陸侵攻等の対処において、現状では戦闘用の陸上無人機は存在していないため、不整地における無人

戦闘型装軌車両の自律走行及び各無人機への火力配分の提案等を可能とする無人機運用支援に関する研究に早急に着
手する必要がある。
また、先行研究における環境認識技術や仮想試作構築技術等を十分活用するとともに、現在実施中の研究の成果を取り込

むことにより、研究開発の効率化による早期装備化が期待できるため、本事業に着手することは妥当であると判断する。

ロジックモデル（無人戦闘車両システムの研究）

現状・課題
諸外国において陸上無人機の研究開発が進展しており、早期の装備化の実現が予測されるが、こうした陸上無人機へ有人機だけで対応することは人的損耗
での不均衡が発生することから我が国においても一刻も早く、陸上無人機を装備化する必要がある。しかしながら、現状、戦闘用の陸上無人機は存在していな
いため、将来想定される着上陸侵攻等での戦闘に対処可能な無人戦闘車両システムを早急に実現する必要がある。

インプット
（資源）

アクティビティ
（事業内容） 研究目標等（初期）

アウトプット
（技術の確立）

アウトカム（成果目標） インパクト
（我が国の防衛への効果）

技術の適用計画・運用構想
（中長期）研究試作

年度 ５ ６ ７ ８ ９ １０
実
施
内
容

本事業（研究試作）
所内試験

＜研究開発実施線表＞

所内試験

その他

技術的課題の解明

技術の適用計画
じ後に予定されているＵ
ＧＶ（※）に関する試作
において、本研究の成
果を利用し、実環境で
の運用実証を行う

将来の運用構想

【有人無人ハイブリッド
戦闘システム】
チームとしての能力を
最大限発揮した戦闘行
動が可能な有人機と無
人機の連携を実現する。

現在実施中の研究の成
果を活用し研究の効率
化

【政策目標】（大綱との関
係）
・技術基盤の強化
重要技術に対して選択と集中
による重点的な投資

【施策目標】（中期との関
係）
・技術基盤の強化
重要技術に対して重点的な
投資を行うことで、戦略的に重
要な装備・技術分野において
技術的優越を確保

総事業費
（予定）

約６８億円※
（６か年計画）

※所内試験のための試
験研究費は別途計上

主な関連（既着手）事業

【UGV周辺環境認識技術
の研究】
約１億円

(R２年～４年度)

無人車両（戦闘型装
軌車両）等

・不整地自律走行試験
・運用支援機能確認試験
・シミュレーション総合試験

自律走行
装軌車での走行が想定される
不整地において走行可能な路
面を認識し、障害物等に応じて
経路を修正して走行可能なこと

無人機運用支援
・複数無人機で複数脅威を同時
に探知識別し、脅威に応じて各
無人機の火力配分を提案可能
なこと
・複数無人機に同時に現場指揮
官がリアルタイムで戦闘等の任
務を指示可能で、指示した任務
から自動的に行動計画及び移
動計画の生成が可能なこと

高精度シミュレータ
運用を想定した仮想空間上に
おいて、ＡＩ技術を適用した各機
能の改善及び変更に必要な
データ取得が可能なこと

走行路面認識・経路生成技術

経路追従・走行制御技術

脅威探知識別情報統合技術
戦闘行動計画技術

高精度環境等模擬技術

※ＵＧＶ：Unmanned Ground Vehicle


