
東京大学 柏キャンパス一般公開 2008 ● 新領域創成科学研究科 環境学研究系	


こんな問題に取り組んでいます	


こんな成果をあげています	


研究の成果はこんな分野にも活かされています	


　 浦研究室・高川研究室・巻研究室・ソーントン研究室では、海中
を全自動で観測するプラットフォーム「自律型海中ロボット
(AUV)」の研究開発を中心テーマとし、斬新なアイディアのロボッ
トを作り、海に潜らせ、海中や海底の観測活動をおこなっていま
す。また、AUVに搭載可能な小型軽量の現場型センサの開発に
も取り組んでいます。	


　 ロボットが使う音響技術を応用して、鯨類の行動観測もおこな
っています。絶滅が危惧されるガンジスカワイルカや、大深度ま
で潜水するマッコウクジラを観測対象とし、機器の開発と観測を
おこなってその生態を明らかにしています。	
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熱水チムニーの3次元形状スキャン　(Tuna-Sand) 

熱水地帯の音響画像(r2D4)	


鹿児島湾の水深100mの海底に潜む 
サツマハオリムシの大群集　(Tri-dog 1) 

ロボット達に深海への冒険をさせよう！	


LIBS法による海底鉱物の成分分析	
音響によるコバルトリッチクラストの 
厚さ計測 

ガンジスカワイルカの 
エコーロケーションクリックの 
ICI(Inter-Click Interval)と 

SPL(Sound Pressure Level)の変化	


3Dモデル	


メタンに群がるベニズワイガニ(Tuna-Sand)	


　 2006年、「r2D4」によって中央インド洋海嶺2,700m深度にて溶
岩大平原を発見。2010年には「ツナサンド」によって新潟県沖の
1000m深度にてベニズワイガニの大群集の撮影に初めて成功し
ました。また、鹿児島湾100m深度では「トライドッグ１号」によって
ハオリムシコロニーの全貌を明らかにしました。	

　 センサ開発においては、高圧下におけるLIBS法による海底鉱
物の成分分析の可能性を示したほか、音響によるコバルトリッチ
クラストの厚さ計測に成功しています。今年8月においては、海底
土のセシウム134・137の濃度を15kmにわたって連続計測するこ
とに日本の海域で初めて成功しました。	


浦研究室のロボットたち	


新AUV　Tri-Ton 


