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２．研究目標

本研究では海上・沿岸域における目視外の完全自動運航を
支援するシステムを構築し、海上・沿岸の風力発電施設等の自
動監視の実現に資する技術を開発することを目標とする。

１．研究の背景
将来における大規模・広範囲の安全て効率的な

無人機の運航のためには、目視外の完全な自動運
航が求められる。このためには、無人機の動態を
常時管理する技術、有人機との協調的な空域利用
および周辺状況に適応した運航技術などが必要と
なる。

３．実験

電子航法研究所では令和4年までに
Bluetooth リモートID（RID）を用いた無人
機の広域管理実験システムを構築した。

令和5年、南相馬市沖において固定翼無人
機を用いた位置探知実験を実施し、システム
の性能解析を行った。

４．まとめ

• 海上における自動運航を実現するための要素技術の開発した。

• 無人機のBluetoothRIDによる広域管理実験システムを構築し、飛行実験により性能解析
を実施した。

• 実験システムは、南北7㎞、東西0.5km、高度の150m未満の領域を5秒更新率（PU）
99%以上で監視できることを確認した。

• 単独の地上受信局では広域で高PUは困難である。
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