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e STEP1: SAS (ZE % 5# 1)

e STEP2: CAS (iM% 1)

e STEP3: Auto Pilot (B BhiEHitEE)
e STEP4: FMS (FRITEEV AT L)
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プレゼンター
プレゼンテーションのノート
安全を確保して利用を推進するために、政府で設置された官
民協議会では、技術開発と制度のロードマップを策定しています
そこでは、ドローンの飛行を４つのレベルに分けています。
レベル１　目視内の手動飛行　これはすでに実現しています。
レベル２　目視内の自動飛行
レベル３　過疎地などでの目視外での自動飛行
レベル４　都市部での自動飛行
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Automatic to Autonomous

Logical Decision

* Perception Automatic e Action

e Sensor Control * Engine

e camera e Actuator
e Rule Based

Autonomous

Control

e Learning and
Evolution

e Prediction

 Decision

Big Data Analysis
Predictive Control
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