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4種類の競技に関するルールブックDL、エントリー、書類提出
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過酷環境ドローンチャレンジ競技概要
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過酷環境ドローンチャレンジ本戦風景
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過酷環境ドローンチャレンジ1位～3位および成果と課題
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プラント災害チャレンジ競技概要

福島国際研究教育機構（F-REI)
Fukushima Institute for Research, Education and Innovation
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福島ロボットテストフィールド

Mission 3 倒壊施設内の生存者把握

HEDC離着陸場
浪江滑走路

Mission 1  緊急車両用ルート策定
Mission 2  文字認識と物資搬送

プラント災害チャレンジ1位～3位および成果と課題
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福島ロボットテストフィールド

Mission 3 倒壊施設内の生存者把握

HEDC離着陸場
浪江滑走路

Mission 1  緊急車両用ルート策定
Mission 2  文字認識と物資搬送

プラント災害チャレンジ（トンネル災害）本戦風景

9



シミュレーション災害チャレンジ競技概要
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シミュレーション災害チャレンジ1位~3位および成果と課題
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シミュレーション災害チャレンジ本戦風景
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標準性能評価ドローンチャレンジ競技概要
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標準性能評価ドローンチャレンジ1位~3位および成果と課題
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標準性能評価ドローンチャレンジ本戦風景

15



過酷環境F-REIチャレンジの評価の視点と賞金総額

１．大規模災害時の過酷環境において、ロボット・ドローンがいかに

有効に機能しうるかを実証する

２．HEDC： ミッション達成度、所要時間、安全性、法令順守

３．プラント： 異常検知の正確性、作業の迅速性、環境適応性

４．シミュレーション： ２と同じ

５．STM： 操縦性、器用性、マッピング能力、自律性

６．賞金総額： 5千万円
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HEDCの技術的要求事項と本大会で実現できた成果（茶色）

１．航空法、電波法および国内法規の厳格な順守

２．安全飛行管理システムの実装と運用

３．過酷環境でも途絶しないロバストな通信能力

４．リアルタイム映像伝送と画像解析

５．高精度自律飛行能力と障害物回避

６．GPS非依存型の屋内自律航法システム（FPV技術）

７．高精度オルソ画像作成および高精度３Dマッピング技術

８．物資搬送能力と高精度物資リリース技術

９．風雨など悪天候・低照度条件下での飛行能力
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プラント競技の技術的要求事項と課題（黄色）

ミッションP１： 調査点検と設備調整（デジタルツイン対応）

ミッションＰ２： 異常検知（デジタルツイン対応）

ミッションＰ３： 異常診断（デジタルツイン対応）

ミッションＰ４： がれき撤去・バルブ操作（デジタルツイン対応）

ミッションＰ５： トンネル災害対応

ミッションＰ６： 事故対応（決勝戦参加チームのみ）

デジタルツイン技術の活用（仮想空間にプラント設備の詳細な３Ｄ

モデルが構築されているが、この技術をフルにかつできたチームは

なかった。複数のセンサデータを統合したマルチモーダル異常検知

システムが有効とされているが、どのチームも導入できていない
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シミュレーション競技の技術的要求事項と課題（黄色）

セッション１： 通常環境（レバー操作、バルブ操作など）

セッション２： 照明低下（視認性が悪化、露光調整やライト必要）

セッション３： 煙の発生（煙が充満、光学カメラは限界）

セッション４： 通信障害（無線通信が断続的に遮断、自律性要求）

セッション５： 狭隘ダクト航行（直径30㎝のダクト内移動）

セッション６： タンク内部調査（煙が充満したタンク内調査）

セッション7： 総合緊急対応（火源を特定して消火、耐熱性要求）

セッション１，２は多くのチームはクリアしたが、セッション３になると、

一部のチームのみで。セッション5を1チームが行った。セッション

４，６，７は取組みなし
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STM競技の技術的要求事項と成果（茶色）

フィールド１： 狭隘空間水平スラローム（ゲート幅徐々に狭くなり、

ゲートを順番に通過して、所要時間と正確性）

フィールド２： 狭隘空間垂直スラローム（急激な高度変化にともなう

ゲート通過をする必要有、3次元的操縦能力

フィールド３： トラスフィールド（マッピング能力を評価、３Dスキャンで

３Dモデル作成

フィールド４： 複合型シークレットフィールド

各チームはそれなりの成績を収め、操縦性と自律性において一定の

評価が得られた。1位と3位は画像処理や地図生成を行い、2位は難

易度の高いシークレットフィールドでのタスク達成した
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４つの競技の総合的成果（茶色）と課題
１． GPS非依存型のSLAM技術の実用レベルの成果と、一層の

高精度マッピング技術の高度化

２． AIの高度な利用とデジタルツイン連携技術の実用化が本大会

では検証出来ていない。仮想空間と実空間のリアルタイム連携

を実用レベルまで完成させること

３． 通信技術の革新と冗長性の確保、スターリンクミニなどの衛星

通信活用、通信プロトコルの最適化で一定の成果、一方、通信

断絶時の自律行動と複数の通信手段等の冗長化

４． 3Dリアルタイムマッピングの高度化と情報共有、とくに、複数

ロボットの協調マッピングの実現

５． 複数ロボットの協調運用による技術統合による相乗効果 21



過酷環境F-REIチャレンジのあるべき姿

１． 産学官連携、産学連携によるチーム編成の推奨と促進

ICASTの優勝チームにみられるように、短期決戦でミッション

が明確な場合は、それぞれのスキルを活かせる

２． 海外強豪チームが参画できる工夫を考える、助成金の前渡し

などによるインセンティブ、クラス分けをした競技のやり方

３． 競技内容の一層の高度化を目指し、技術の進歩に同期した適切

なチャレンジ内容とすること、同時に、ハードルをあげていき、

常に新規性を出していく

４． 天候に左右されない競技も準備する

５． 電波法等は世界標準を適用し、総務省と早めに準備していく
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一般財団法人 先端ロボティクス財団

第１回

ご清聴、ありがとうございました。

GNSSのみによる誤差評価
静的誤差の評価： 目標値と実軌道の誤差＝約14m程度（赤の場合）
動的誤差の評価： 任意の時刻における目標値と実軌道の誤差

＝約57m程度（白の場合、９：５５：０５）
正しい誤差は、当然ながら3次元的な動的誤差となる

◆本事業ではGNSSのみの場合と、GNSS+QZSSの場合の比較を詳細に検討
（風速の影響などを差し引いて、純粋に測位精度による影響を評価する
１．正しい測位をすることによる制御の効果（より正しい制御の効果）
２．正しい制御の効果によって実現した実軌跡

９：５５：０５ ９：５５：０５
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