
海技研が開発した基本隊列制御で実現した異機種AUV4機とASV1機（左）の同時運用による高精度・高効率の海底調査（右）

AUV2機同時運用で獲得した伊豆諸島海域の
高精度海底地形および海底熱水活動の3D音響画像（拡大図）

高度な海洋調査に向けた海洋無人機システム

深海底調査に向け発進するNMRI航行型AUV4号機

［日本船舶海洋工学会主催のシップ・オブ・ザ・イヤー2018にて
海洋構造物・海洋機器部門賞を受賞］

複数AUV同時運用実海域試験の様子

高速・高機動性を実現した
NMRI航行型AUV3（4）号機のピッチ角時系列
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　AUV（Autonomous Underwater Vehicle) や ASV（Autonomous 

Surface Vehicle) に代表される海洋無人機システムは、これまで困

難だった高度な海洋調査を実現し、持続可能な海洋利用と総合的

海洋安全保障を支える次世代モバイルプラットフォームとして、そ

の活用が急速に進んでいます。高精度・高品位の海底地形調査、海

洋環境の長期モニタリング、海底資源の探索と評価、海洋安全保障、

災害時の海洋環境調査など、その役割は多岐にわたっています。

NMRI航行型AUV4号機

NMRI半没水型洋上中継機（管制機）

NMRI航行型AUV2号機

　総合的な海洋の安全保障と持続可能な海洋利用の実現に向け、AUV（Autonomous Underwater Vehicle：自律型無人潜水機）

を始めとする海洋無人機システムの研究開発を行っています。水中完結型の複数AUV協調群制御、AUVの海中ドッキング、無人

飛行艇による機動的なAUV運用などについて研究しています。

次世代海洋無人機プロジェクトチーム
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