
・ 制約環境下におけるドローンの性能評価法の研究開発
性能評価手法の開発 ・ 次世代空モビリティの安全認証および社会実装に求められる

　性能評価手法に関する研究開発

・ 次世代空モビリティの電動推進システムの設計・製造承認に
   向けた環境試験技術の研究開発

（�）ドローンの１対多運航を実現する
        適合性証明手法の開発

（�）ドローンの�対多運航を実現する
　　機体・システムの要素技術開発

（�）空飛ぶクルマの
　   性能評価手法の開発

（�）ドローンの性能評価手法の開発【研究開発項目➀】

運航管理技術の開発
【研究開発項目➁】 ドローン・空飛ぶクルマ・既存航空機が

より安全で効率的な飛行を実現できる
統合的な運航管理技術の開発

・ ドローンの１対多運航を実現する適合性証明手法の開発
・ 複数ドローンの同時運航実現に向けた運用要件の
　策定および運航管理システムの開発

・ ドローン物流における１対多運航を安全に実現するための
　遠隔監視システム等の研究開発

・ リモートID を利用したドローンの�対多運航制御システム及び
　要素技術開発

・ 低高度空域共有に向けた運航管理技術の研究開発

・ 高密度飛行を目指したエッジとクラウドのAI・最適化による
　衝突回避と運航管理の研究

�プロジェクトの研究開発概要

次世代空モビリティの社会実装に向けた実現プロジェクト次世代空モビリティの社会実装に向けた実現プロジェクト

次世代空モビリティの
社会実装に向けた実現プロジェクト
次世代空モビリティの
社会実装に向けた実現プロジェクト

技術戦略の策定・プロジェクトの企画・立案を行い、プロジェクトマネジメントと
して、産学官の強みを結集した体制構築や運営、評価、資金配分等を通じて技術
開発を推進し、成果の社会実装を促進することで、社会課題の解決を目指します。

NEDOの役割

本プロジェクトの事業・概要をご紹介します。

次世代空モビリティの社会実装に向けた実現PJ紹介

本プロジェクトを通じて、ドローン・空飛ぶクルマのビジネス化、社会実装に向けた取り組みを進めていきます。

次世代空モビリティの実現に向け、複数のPJを推進

�� � �年度から�� �� 年度までの� 年間で福島県のロボットテストフィールド等を活用した本プロジェクトを通じ 、
ドローン・空飛 ぶクルマの性能評価手法の開発及び低高度空域を飛行するドローン・空飛 ぶクルマ・既存航空機が
より安全で効率的な飛行を実現できる統合的な運航管理技術を開発します。

�カ年の目標

次世代空モビリティの
社会実装に向けた実現プロジェクト

次世代空モビリティの
社会実装に向けた実現プロジェクト/事業概要紹介

ReAMoプロジェクト事業紹介動画次世代空モビリティの社会実装に
向けた実現プロジェクトReAMo





次世代空モビリティの社会実装に向けた実現プロジェクト次世代空モビリティの社会実装に向けた実現プロジェクト

次世代空モビリティの安全認証および
社会実装に求められる性能評価手法に関する研究開発
次世代空モビリティの安全認証および
社会実装に求められる性能評価手法に関する研究開発

体　制

無人航空機の合理的な安全確保による社会課題解決と産業拡大の同時達成を目指す
● リスクに応じた各要素の要求を統合した標準シナリオを開発
● ユースケースを設定し、具体的なリスク事例を元に統合的な安全管理、適切な制度の探究を実施

次世代空モビリティの許可承認や運用に必要な安全性に関する証明／認証方法を研究開発し、航空業界の標準化の
コミュニティと協調し、国内外で標準化活動を実施する

今後の取り組み

研究開発成果

研究開発内容

➀無人航空機の第一種/第二種の機体の認証に関する
    文書開発

・ 航空局ガイドライン（第�種）の解説書を発行（����年�月）

解説書作成のためにワークショップ等を実施 解説書ダウンロードWeb

➁無人航空機の運用に必要な安全管理に関する研究開発

・ 必要性能を産業界と議論
・ 個人保護具の有効性調査を実施

ドローン運用に必要な個人用保護具の実験実施 実験動画

➂無人航空機のフライトシミュレータの安全認証に必要な
　要件の研究開発

・ 業務フレームワークを整理し、シミュレータに必要な要件を抽出

➃無人航空機の運航の安全性の評価法の研究開発

・ 空中リスクのモデル検討
・ 地上リスク評価のデジタル化

地上リスク評価の三次元表示例

【委　託】 国立大学法人東京大学(➀➁➂➃)、国立大学法人長岡技術科学大学(➁)、国立大学法人筑波大学(➂)、Intent Exchange株式会社(➃)
【再委託】  一般財団法人日本海事協会(➀)、公立大学法人会津大学(➀) 、株式会社電通総研(➀➂) 、

　　　     国立大学法人一橋大学(➁)、学校法人慶應義塾(➁) 、国立研究開発法人産業技術総合研究所(➃)、
                国立研究開発法人海上・港湾・航空技術研究所 電子航法研究所(➃)、国立情報学研究所(➃)



次世代空モビリティの社会実装に向けた実現プロジェクト次世代空モビリティの社会実装に向けた実現プロジェクト

次世代空モビリティの電動推進システムの
設計・製造承認に向けた環境試験技術の研究開発
次世代空モビリティの電動推進システムの
設計・製造承認に向けた環境試験技術の研究開発

【 委託先 】 (国大) 信州大学
(株) デンソー
多摩川精機(株)

：  全体取り纏め、国際標準化、MBD/CbA技術
：  大型電動推進システム環境試験技術
：  小型電動推進システム環境試験技術

【再委託先】 (公財) 南信州・飯田産業センター
(公財) 福島イノベーション・コースト構想推進機構

：  小型環境試験設備、環境試験技術
：  大型環境試験設備、MBD/CbA技術

体　制

a) ・大型システム用設備整備を完了、温度・高度試験の実証試験を経て、国際標準として提案
　 ・着氷試験手順の国際標準化に向けた活動を継続、制定に向けた活動を推進
b) 長期ロードマップ策定、数学モデル精度向上研究を継続

b) 数学モデル精度向上に向けた課題を抽出、課題解決に向けた研究開発を実施中

今後の取り組み

a) ・大型電動推進システム用環境試験設備(福島)を整備中(����年度中に稼働開始予定)
       温度・高度試験手順策定中(上記設備稼働開始までに第�次案確定)
　 ・小型電動推進システム用環境試験設備(飯田)の整備完了(����/��)
       着氷試験手順に関する実証試験を経て、国際標準として提案(����/�)

研究開発成果

空飛ぶクルマ実用化のキー技術であり、安全に大きな影響を持つ電動推進システムに
対し、実際の飛行環境を模擬した条件下で性能評価することで安全性を証明
目標 ： 空飛ぶクルマ電動推進システムを対象として、
               a)   環境試験技術の確立と国際標準化及びノウハウのデータベース化･蓄積と
                      国内企業への開示
               b) 数学モデルベース設計/認証技術(MBD/CbA)の向上
                     MBD：Model Based Design　CbA：Certification by Analysis

研究開発内容



➀複数ドローンとの同時連携機能

➁飛行エリアに関わる情報連携機能

➂ドローン拠点と連携する機能

➃�対多運航に最適なGCS機能

➄�対多運航による飛行実証

次世代空モビリティの社会実装に向けた実現プロジェクト次世代空モビリティの社会実装に向けた実現プロジェクト

ドローンの�対多運航を実現する適合性証明手法の
開発及び機体・システムの要素技術開発
ドローンの�対多運航を実現する適合性証明手法の
開発及び機体・システムの要素技術開発

➀�対多運航制御システムの検討
➁リモートID通信を応用した機体間通信システムの構築
➂自律分散手法を用いた長距離
　テレメトリシステムの開発
➃グローバル位置情報とローカル
　位置情報の相互補完による
　自律群制御システムの開発
➄型式認証対応の試作機開発、
　型式認証取得 （第一種、第二種）
⑥�対多運航実証試験の実施

[イームズロボティクス株式会社][楽天グループ株式会社]

研究開発項目➀(�)  ドローンの�対多運航を実現する適合 性証明手法の開発（P wCコンサルティング）
�対多運航に関する国内外の規制・飛行事例の調査を行い、➀(�)の実証結果と合わせ国内法下で対応すべき適合性証明手法を関係者と協議の上で策定する。
また、勉強会を開催し、調査・協議結果を➀(�)事業者へ共有することで、サービス社会実装の促進を図る。

研究開発項目➀（�）ドローンの�対多運航を実現する機体・システムの要素技術開発

➀�対多運航システム要件及びオペレーション要件の検討
➁�対多運航に対応した運航管理システム開発
➂飛行実証に向けた許可承認の取得
➃複数空域における複数機同時飛行を想定した飛行実証
➄�対多運航の事業性検証
➅成果取りまとめ

[KDDI株式会社・日本航空株式会社]
リモートIDを利用したドローンの�対多運航制御システム及び
要素技術開発

ドローン物流における�対多運航を安全に実現するための
遠隔監視システム等の研究開発

複数ドローンの同時運航実現に向けた
運用要件の策定および運航管理システムの開発

・リモートID通信を応用した機体間通信と、自律分散衝突回避
  アルゴリズムにより、�対�，�対�の�対多運航飛行の実証を実施。

東京にある遠隔運用拠点から、福島ロボットテストフィールドに
配置されたドローンを用いて 、物 流ユースケース（ 小口配 送 ）を
想定した�対�運航を実現。

・イームズ式E���� TC型機で第二種型式認証取得。併せて、
  イームズ式E���-���型で第一種を申請中。

[イームズロボティクス株式会社][楽天グループ株式会社]

研究開発項目➀（�）ドローンの�対多運航を実現する機体・システムの要素技術開発
[KDDI株式会社・日本航空株式会社]

�対多運航を安全に実現するための遠隔監視システム等を
研究開発し、遠隔からの�対�運航の実証実験に成功

警備及び物流のユースケースにおいて、同一空域での
�対多運航実証を実施。

研究開発項目➀(�)  ドローンの�対多運航を実現する適合 性証明手法の開発（P wCコンサルティング）
�対多運航の社会実装が先行する米国と日本の制度を比較し、現行制度を前提とした場合の�対多運航に対する法解釈や運用の論点を特定した。
また、国内外の調査結果を踏まえ、�対多運航の国内事例集および海外調査レポートをドラフトした。

■ 警備
昨年度の�:�の福島ロボットテストフィールドでの
実証から、実際の施設現場での警備実証を
実施。
また 仮 想 的に現 地のスキル人材の配 置を
無くし、イレギュラーシナリオ含むすべての
オペレーションを遠隔運航室から制御し、
�:�での同時飛行実証を成功させた。

■ 物流
昨年度の�:�の奄美での実証から、秩 父市
� : �での同 時 飛 行実 証(レベル�. �含む)を
実施。
警備同様、仮想的に現地のスキル人材の配置を
無くし、イレギュラーシナリオ含むすべての
オペレーションを遠隔運航室から制御し、
�:�での同時飛行実証を成功させた。

����年度は、複数空域での�対多運航の実現に向け、更なる運用
要件の検討及び運航管理システム開発を行い、実フィールドでの
実証実験を実施予定。

海外情報を参考に考案した�対多運航時の安全対策案について
航空局様と協議し、その結果を成果物に含め公開する

（図は安全対策案として海外の手法を参考としたもの） ・複数機体が�地点から時系列で複数目的地に荷物を配送する
  運用を目指す

[イームズロボティクス株式会社][KDDI株式会社・日本航空株式会社]

研究開発項目➀（�）
ドローンの�対多運航を実現する機体・システムの要素技術開発

研究開発項目➀（�）
ドローンの�対多運航を実現する適合性証明手法の開発

[PwCコンサルティング]
・����年度は��機体での１対多運航試験を、第一種型式認証取得
  機体、第二種型式認証取得機体で実施する予定。

・災害時には捜索と医薬品物流など、時間差で多用途の役割を
  こなす。

����年�月に千葉県君津市で
行われた警備実証の様子

����年�月に埼玉県秩父市で
行われた物流実証の様子 イームズ式E���� TC型機

体　制

今後の取り組み

研究開発成果

研究開発内容

遠隔運航者
運航管理
システム

拠点周辺システム 拠点スタッフ

機体間はリモートIDのBluetoothで送信+受信

RID RID RID RID RID

テレメトリ通信

UTM接続

他UAV

リモートID
受信機

3Dソフトで監視
PC NET,Wifi

遠隔運用拠点＠東京

遠隔運航者

マップ画面マップ画面 通知画面通知画面

ホーム画面ホーム画面

GCS画面GCS画面

ドローン拠点＠福島
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高密度飛行を目指したエッジとクラウドの
AI・最適化による衝突回避と運航管理の研究
高密度飛行を目指したエッジとクラウドの
AI・最適化による衝突回避と運航管理の研究

【再委託】国立大学法人 千葉大学：自律飛行制御技術【再委託】

一般財団法人　先端ロボティクス財団：大脳型Auto Pilot

自動車

椅子
日陰

着陸不可
領域

*  高精度３次元地図情報と時間とともに変化する位置特定可能な 動的データとを，ルールを定めて 整合的に活用する概念　　** ドローン機体（エッジ）に搭載した知能とネットワーク型運航管理システム（クラウド）との連携による安全・効率化

大学共同利用機関法人 情報・システム研究機構
（国立情報学研究所）：AI関連技術

体　制

�� �� 年度は 、障害 物との 衝突回 避 飛 行 制 御 等のA I機能 開 発
（Stage-�）を進め、Stage-�で開発した冗長型Auto Pilotに組み込み、

知能型Auto Pilotとして完成させる。その後は、ダイナミックマップ*への
対応（Stage -�）、エッジ･クラウド協調型運航管理* *への拡張

（Stage-�）等、ドローンが高密度で飛び交う社会の実現に向けて
技術開発を進めていく予定

今後の取り組み

Stage-�の開発を完了
（����年度）

研究開発成果

高度な自律性を備え、冗長性に基づく
高信頼性を有する知能型オートパイロットの研究開発

研究開発内容

開発した冗長型Auto Pilotとそのアーキテクチャ
・誘導、航法、制御の各々にプロセッサを割り当てるとともに、
  異常時には相互に代替させることを可能とし、信頼性を向上

AIを用いた不時着地点の認識と自動着陸
・物体を認識して着陸可能地点を判別

冗長型オートパイロットの開発
・AIによる不時着地点判別・誘導　　・ワンフェイルオペラティブ飛行

Stage-�(����-��年度）

知能型オートパイロットの開発
・AIによる障害物認識、経路生成　　・障害物との衝突回避飛行制御

Stage-�(����年度）

統合型オートパイロットの開発
・ダイナミックマップ対応機能

Stage-�(����年度）

拡張型オートパイロットの開発
・エッジ・クラウド協調システム

Stage-�(����年度）

衝突回避（DAA）
Stage-�

（AI・深層学習により
日々賢くなる飛行）

最適飛行ルート生成
Stage-�

機体異常・突発的天候異変のAIによるヘルスチェック・判別
異常発生時のAIベースド制御による不時着地点判断・誘導
冗長系を用いた異常発生時の制御（one Fail Operative Control）

レベル�への第一種型式認証・機体認証のためのAI実装と冗長AP

Stage-�

ダイナミックマップ対応
（エネルギ最適化探索）

エッジ・クラウド協調
運航管理

Stage-�

（高密度飛行の実現）
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低高度空域共有に向けた
運航管理技術の研究開発
低高度空域共有に向けた
運航管理技術の研究開発

UATMアーキテクチャ(����年度版)

飛行実施日：
実 証 場 所：
使 用 機 体：
飛 行 方 式：
飛 行 時 間：

����年��月��日
大阪ヘリポート周辺上空（高度 ～��m程度）
Volocopter �X（試験機：パイロット�名搭乗）
搭乗パイロットによるVFR飛行
��分程度の飛行

空飛ぶクルマオペレーション実証の様子（����年��月 時点）

体　制

今後の取り組み

研究開発成果

既存航空機、ドローン、空飛ぶクルマの間で共有された
飛行計画/飛行意図、ならびに飛行中の動態情報に基づき
調整を行い低高度空域における運航管理システムを
開発・検証し、総合的な運航管理技術の確立を目指す

研究開発内容

運航調整・飛行計画調整を実現するUATＭ/アーキテクチャ案の策定

����年度以降の各年で大規模な実証を行い、研究開発成果の社会実装に向けた評価を進める予定。

A AM導入フェーズ�で想定される運航調整・飛行計画調整を実現するUATMアーキテクチャ案を策定。
F Y����の万博実証に向けた情報共有基盤を構築

UTMプロバイダ認定要件案の提案
UTM認定要件のベースとなるReAMo UTM ConOps案を作成し、認定要件における
想定アーキテクチャについて検証を実施

空飛ぶクルマの標準オペレーション手法の作成
ノーマルシナリオによるeV TOL運航特有の地上オペレーション確認。
イレギュラー事象が発生した場合の業務フローを検証・課題の抽出。

成熟度レベル�を見据えた要素技術の標準化活動
標準化対象とする成果を特定し、標準化活動の目標・活動の進め方・スケジュール等の方向性を整理。

海外への情報発信
・SESARとのワークショップ開催　　・drone enable����出展および講演

技術発展と社会実装が一体となって進むように次世代空モビリティを
対象とした運航管理システムの総合的な研究開発

・ 運航管理システムのアーキテクチャ検討
・ サブシステムの構築、連携
・ USS認証技術基準案の作成、提案
・ 衝突回避技術の開発
・ 運航管理システムの検証

（B）エコシステム構築に向けたオペレーション検証

要件

オペレーション踏まえたフィードバック アーキテクチャ等の適用 オペレーション踏まえたフィードバック

システムへの
実装等

成熟度レベル�以上の運航を見据えた高度な要素技術の
研究開発

・ 自動飛行技術
・ 通信・航法・監視技術
・ 高度な交通管理及び運航支援技術
・ 高度なデータ提供技術

（A）運航管理システム・衝突回避技術の開発 （C）自動・自律飛行、高密度化に向けた技術開発

空飛ぶクルマの飛行実現を目指し、オペレーション手法、安全確保手順を確立
・ 空飛 ぶクルマの運航／離着陸場オペレーション手法の確立

FY����

基本
設計

標準運用
検討

イレギュラー運用
検討

他航空機等との
協調

基礎的検討、自動飛行システム試作、
フィージビリティ確認

アーキテクチャ・機能開発・試験、
ドローン運航管理システムの

プロバイダ認定要件検討
接続試験、

評価、
機能拡張

とりまとめ

とりまとめ

アーキテクチャ・機能高度化

自動飛行システム実証、
各技術項目の開発推進

（AAM導入フェーズ�～�相当、UTM導入Step�相当）
（AAM導入フェーズ�～�相当、UTM導入Step�相当）

マイルストーン

（A）運航管理システム・
　   衝突回避技術の開発

（B）エコシステム
　   構築に向けた
      オペレーション検証

（C）自動・自律飛行、
　   高密度化に向けた
　   技術開発

FY���� FY���� FY���� FY����
中間総合接続実証 万博実証 最終総合接続実証
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