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EASA AI ロードマップ 2.0 2023年5月確定



知能型(大脳型)ドローンとGuidance, Navigation and Control (GNC)
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Level 0 Level 1 Level 2 Level 3 Level 4 Level 5

Operation No Automation Pilot 
Assistance

Partial 
Automation

Conditional 
Automation

High 
Automation

Full 
Automation

Global Planning 
and Local 
planning

人 人 人 人とAI
(レベル1～2A）

AI(レベル2B～
3A）とUTM、

最悪時に人

AI(レベル3B）

Risk 
Awareness(air & 

ground)

人 人 人 人とAI
(レベル1～2A）

AI(レベル2B～
3A）とUTM、

最悪時に人

AI(レベル3B）
とUTM

Self-monitoring 
and Self-
diagnosis

人 人 人 人とAI
(レベル1～2A）

AI(レベル2B～
3A）と人

AI(レベル3B）

Recognition, 
Detect and Avoid

人 人 人 人とAI
(レベル1～2A）

AI(レベル2B～
3A）とUTM

AI(レベル3B）
とUTM

Present and 
Future 

Localization

人 人と
フライトコントローラ

フライトコントローラ

と人
フライト

コントローラ
フライト

コントローラ
フライト

コントローラ

Trajectory and 
Attitude 

Correction 
Control 

人 人と
フライトコントローラ

フライトコントローラ

と人
フライト

コントローラ
フライト

コントローラ
フライト

コントローラ

AE Autonomy N/A N/A Monitoring Advisory and 
Alert

Conformance 
Automation

Full Automation

G
u
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a
n
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N
a
v
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a
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o
n

C
o
n
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o
l

大脳型ドローンレベルとGuidance, Navigation and Control (GNC)



スウォーム飛行の３つの大分類

一般社団法人 日本ドローンコンソーシアム（JDC)



スウォーム飛行の応用（平常時：物流ミッション）

一般社団法人 日本ドローンコンソーシアム（JDC)
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米国のドローン宅配を強力に進めているGoogle系のWing社のeVTOL



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


	スライド 0
	スライド 1
	スライド 2
	スライド 3
	スライド 4
	スライド 5
	スライド 6
	スライド 7
	スライド 8
	スライド 9
	スライド 10
	スライド 11
	スライド 12
	スライド 13
	スライド 14
	スライド 15
	スライド 16
	スライド 17
	スライド 18
	スライド 19
	スライド 20

