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１-1) 開発進捗（開発ロードマップ）
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～2017 '20 '23 '30'18 '19 '21 '22 '24 '25

PDE
ｼﾞｪｯﾄ/ﾛｹｯﾄ燃焼
ﾓｰﾄﾞ切替実験

(PDE-S)

【RDEへ開発シフト】
 RDE (BBM)
RDE-S (X07)

自動操縦
X03A

無人飛行技術実証
X02A, X04

【エンジン】

【機体】

'25年

FPV、
追尾装置

通信距離 200km

【有人機】
X08, PEGASUS

無人機技術を基に大型化、高度化 

'30年
有人ｻﾌﾞｵｰﾋﾞﾀﾙ飛行

【次期開発機】
 X09 PEGASUS-X

宇宙港整備

【ｻﾌﾞｵｰﾋﾞﾀﾙ無人機】
X07

X06 



PDAS-X06

燃料タンク

アビオニクス ラック エレボン

ラダー

FPVカメラ

ピトー管

ピトー管

ガスタービンエンジン

ピトー管

機体諸元

機体種別 無操縦者航空機

識別番号 JX0163

機体総全長 4.9 m

全幅 2.4 m

最大離陸重量 400 kg

到達高度 8 km

巡航速度 240 km/h

最大マッハ数 M0.35

最大推力(計) 1.6 kN x2基

エンジン ガスタービン x2基

燃料／搭載量 ケロシン ／ 80 L

飛行時間 30分未満

制御/操縦 地上から通信 / パイロット

（バックアップ） 自動操縦

構造材料 CFRP (炭素複合材)

PDAS-X06

１-1) 開発進捗／機体開発
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技術実証機（無人飛行実験機）



Pitch angle

Step 1
GT：Ground taxi Test

地上滑走試験

Step ２
RT：Rotation Test

ﾛｰﾃｰﾃｮﾝ試験

Step ３
FT：Flight Test

飛行試験

・低速 Taxi

・中速 Taxi

・高速 Taxi

・低迎角

・高迎角

・初飛行/離着陸

・操縦特性

など、計 8 FT
滑走中に操縦桿を引いて、機首を
上げて、下ろす

１-1) 開発進捗／飛行試験へのステップ
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走行
方向



１-1) 開発進捗／飛行試験結果
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滑走、離陸：成功

上昇旋回中：通信途絶 （MPに続き, CPも）

 ⇒ 自動操縦モード作動、退避エリア"Z" へ

 ⇒ 自動飛行途中、飛行停止ラインを通過

 ⇒ 飛行停止モード作動 ･･･ エンジン停止

 ⇒ 失速、急降下

 ⇒ 着水

MP：Main Pilot, CP： Co-Pilot



１-1) 開発進捗／機体開発 達成事項

達成度：７１％

・ X06 "全システム"に対して技術実証ができた。

・ X06開発の達成度：７１％

 ⇒ X07開発に必要な最低限の技術を取得。移行可。

・ 但し、通信系、テレメ系は、検証と改善が必要。

⇒ 個別で技術実証を進める。（専門メーカと協業予定）

・ X07開発に向けて、「J/R切替エンジン」の開発を進める。
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１-1) 開発進捗／エンジン開発ターゲット
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-- Pure rocket 

a) Multi engines

Separation (Air launch)

b) Combined cycle

c) Mode switching

- Falcon9 - Crew Dragon

- ZEHST

- WN2 x SS2

- SABRE

- ＰＤエアロスペース

Mach number range

1) Multi / ZEHST

2) Combined / SABRE

for Sub-orbital, P2P



【取り組み事項】

１-1) 開発進捗／エンジン開発状況
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２） 空気吸い込み化 [BBM2]

目標：空気吸い込み (ターボ機構)

現状：構想図完成⇒図面化

３） ワンパッケージ化 [BBM3]

目標：R推力5kN/10s, J/R切替

現状：RDE-R 燃焼試験へ

１） 液体燃料 x 液体酸化剤 [BBM1]

目標：R推力 1kN/1s (再現)

現状：RDE安定燃焼 2s達成

４） 燃焼試験設備

目標：安全強化、騒音抑制

現状：トライ結果: 良⇒改良版へRDE KRS x LOx 燃焼



１-1) 開発進捗／ジェット・ロケット切替エンジン（Combinedタイプ）現況

LOxランタンク RDE-R (背面) RDE-R (排気ノズル面)
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１-2) 事業進捗／下地島宇宙港（ハンガー１建設 （for X07)）
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沖縄県に拠る"アクセス道路"敷設（'23年度分完了）

敷設途中を見学



１-2) 事業進捗／下地島宇宙港（将来検討）
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ハンガー１ for 無人機

ハンガー２ for 有人機 宇宙港の在りよう for 高頻度往還
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１-2) 事業進捗／宇宙輸送事業にかかる検討項目 【10ﾃｰﾏ20項目】

14

機体/技術開発だけでなく、

事業実施に向けた取組を

展開中

 ・事業アライアンス

 ・"侍"サプライチェーン

関係する自治体との連携

 ・中部地区

 ・沖縄地区
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２-1) 今後／「技術ロードマップ」策定（w/JAXA） ：機体システム
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JAXAとmtg (合宿)



２-1) 今後／「技術ロードマップ」策定（w/JAXA） ：推進システム
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２-2) 今後／制度上の課題

今後の航空宇宙機開発のスピードを落とす制度上の主な課題（＝ 改善すべき事項）

※特に、水平離発着方式の機体に対する

１) "飛行許可"の取得に非常に多くの時間と労力を要する。

２) 無線/電波の周波数帯と出力の制約が多い。

・ドローン用（低出力）しか割り当てがない。

・一方で、ADS/ﾄﾗﾝｽﾎﾟﾝﾀﾞ（高出力）の搭載が求められる。

３) 試験前に、十数か所に電話する必要がある。

・警察、消防、海保、自治体、保険会社、組合、管理事務所、、、

４) "地上滑走許可"を出すところが無い。（飛行許可のみ）

５) "指令停止"も、「事故」扱いとなる。

試験指定エリア内では、自由度を持たせた運用ができるようにすべき

 or 自由度を持たせた運用ができる試験指定エリアを設けるべき
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ＰＤエアロスペース株式会社

Be a wing for Space
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～ 宇宙への翼 ～
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