
電波の届かない海の中で、どうやって自力で航行するのか？

深海巡航探査機「うらしま」
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AUVが自力で航行するには、自分で現在の位置を把握し、どれだけ動いたかを計測する必要があります。海中では

電波がほとんど伝わらないため、陸上のようにGPSを使うことができません。そこで、「うらしま」は運動を時々刻々

計測しながら移動量を求める慣性航法に速度検出器のデータを取り入れたハイブリッド航法、母船からの音響測

位によって位置を求める音響航法のそれぞれの長所を組み合わせて航行します。

深海巡航探査機「うらしま」は1998年からJAMSTECが開発を進め、運用している自律型の深海探査ロボット

（AUV：Autonomous Underwater Vehicle）です。機体内蔵のコンピュータにシナリオを設定すると、そのシナ

リオに従って、自力で航行することができます。「うらしま」は、船舶よりも海底に近いところから探査を行うため、非

常に高い解像度の海底地形や海底下構造のデータを取得できます。海底から約100mの高度を航行し、一回の潜

航調査で約5km2の精密海底地形図を作成することができます。
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慣性と音響の航法を交互に利用して航行する「うらしま」
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慣性航法装置
高精度リングレーザジャイロに
て位置や姿勢を計測できる。
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2000年 深海巡航探査機「うらしま」完成
駿河湾水深1753ｍに潜航し、自律型無人探査機として世界最深記録を更新

2003年 燃料電池搭載の無人探査機として、世界で初めて水深300ｍの潜航に成功
最大潜航深度1,507ｍ、連続航続距離30ｋｍ、潜航時間７時間を記録

2005年 駿河湾の水深800ｍで、56時間、317ｋｍの連続長距離航走に成功

2009年 深海巡航探査機「うらしま」による深海探査研究に利用開始

 

 

「うらしま」の能力は、高解像度の微細地形データを取得できるだけではありません。幅1.3m、長さ10mという大きな

機体を活かし、大型の試験器材を搭載することが可能です。「うらしま」のペイロードスペースは大人4人が入れるほど

の容量があります。このスペースを活かして、様々な試験器材を搭載して潜航を行っております。

近年、重要な海底資源の一つとして注目されている熱水鉱床を探査する場合、海底地形図が必要となります。「うらし

ま」で取得した海底地形図は高解像度であるため、海底の形や構造が判別でき、時には熱水が噴出している様子を捉

えることもできます。

「うらしま」はマッピングカー＆大型輸送トラック

「うらしま」の主な観測機器
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全長      10m

幅       1.3m

全高      1.5m

空中重量    7.0 トン

最大潜航深度  3,500m

最低潜航深度  700m

水中速力    0～3.0kt
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ペイロードスペース
大人4人入れる程の容量
（注：「うらしま」は無人探査機ですので、
人は乗りません。）

マルチビーム音響測深機（MBES:Multi-Beam Echo Sounder）
海底地形のデータを数値として取得するマルチビーム音響測深機（MBES）を常備しています。使用する周波
数が高くなるほど、高い解像度を期待できますが、探知距離が短くなります。海底に接近できるAUVは、
400kHzの高い周波数の音波を送波して海底面近くで探査を行うため、水上船舶からのMBES探査に比べ、
より高い精度の海底地形を得ることができます。

サイドスキャンソーナー
探査機の下ではなく横に音波を照射
して、海底の凹凸から反射して帰って
きた信号を画像にする装置です。この
サイドスキャンソーナーも常備してい
ます。写真は探査で明らかになった泥
火山の表面です。


