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海中ロボット(AUV)による海底探査・海洋環境調査

将来的にも鉱物資源の安定供給を行うため、効率

的な海底資源探査の必要性

広大な海は未開拓、海洋環境・海底遺跡探索、海

中構造物監視等、AUVを使った海中利用のニーズ

無人化による安全性・定期性・簡便性向上

第４期海洋基本計画（2023.4）

内閣府総合海洋政策推進事務局

AUV戦略PT, 官民プラットフォーム

第３期海洋基本計画（2018.5）

社会背景

昨今の動向

海中無人機に対する期待大
国内産業育成推進

AUVとは？

Autonomous Underwater Vehicle

自律型無人潜水機

参考：遠隔操作型（ケールブル付）の無人
潜水機はROV (Remotely Operated Vehicle)
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SIP2海底地形・資源調査の例

駿河湾水深1400m海域における
AUV4機同時潜航(R04.09.09)

AUV潜航航路および海底地形図

• 複数AUV統括監視・制御（基本隊列制御）

-1350m

-1400m

実証試験実施地点

海技研C-AUV#2 #3                 #4                 IHI AU3

JAMSTEC Kaikoo
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SIP3実施概要と将来展望

水平方向のAUV間通信・測位技術（協調群制御）
を用いた新たな複数AUV同時運用技術

江戸っ子を音響灯台として活用し、洋上管制に頼
らない水中完結型の複数AUV同時運用技術

江戸っ子、複数AUV、深海ターミナルの連

携による長期運用・大量データ回収可能
な広域モニタリングシステム

海洋構造物保守点検等に対応可能な
小型・安価、容易に活用可能なAUVの
開発

ホバリング型・航行型AUVによる広域・高速

海底調査の実現に向けた深海ターミナル及
びドッキング技術

将来的には空域・海域連携も

©SIP3/NMRI/JAMSTEC

理想的には人が関わらないで長期海中観測



5

主張骨子・問題提起

• 海底資源探査、海洋環境調査や国防的な観点も含めたMDA（海

洋状況把握）、洋上風力発電施設、漁業関連施設等の海上・海
中点検での無人化のニーズは今後益々増大

• 海外製品が大半。機器性能・価格面で国内産業の優位性が現
状見いだせない。

• 海洋AUV産業は、世界規模での市場開拓が可能な分野

• 内閣府総合海洋政策本部主導で国内産業、運用者の育成・活
性化対応実施中

• 国プロジェクトにおいて技術開発と運用システム・スキームの体
制構築に対応

• 民間会社による積極的参画を期待


