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◼ AUV（自律航行型無人探査機）

講演内容

ランダーからAUVへの水中データ転送（データハーベスティング）

(Underwater Data Harvesting from Lander to AUV)

Edokko Mark-I

Hobalin

◼ランダー（着底型無人探査機）

江戸っ子１号T型

• 重さ 120～140kg程度

（＋錘40～50kg程度）

• 観測 1～365日

• 海底インターバル撮影

（長所）長期間の環境変化調査

ホバリング型AUV「ほばりん」

• 重さ 300kg程度

• 観測 最大8h

• 海底移動撮影

（長所）局所アノマリー調査



Introduction 1 
（水中データハーベスティングのコンセプト説明）
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ミツバチによる花粉の収穫

AUVによる海底観測情報の収穫

距離、方向、外見、においによる花の位置の認識

デッドレコニング、USBL音響測位による着底探査機の位置の認識

遺伝情報の拡散

長期間

観測データ

の転送

調査船

ハチの巣



水中音響通信測位装置 “SeaTrac X150”
水中光無線通信装置 “MC100”

3blueprint subsea SeaTrac X150 Shimadzu UOWC MC-100
https://www.blueprintsubsea.com/seatrac/seatrac-standard https://www.shimadzu.co.jp/industry/products/underwater/mc100.html

◼光通信機

（通信距離～10m）

◼音響通信測位機

（通信距離～1km）
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水中光無線通信装置（市販品）のまとめ

メーカー 製品名
波長

[nm]

最大通信
距離

[m]

最大データ
転送レート

[Mbps]

Sonardyne

BlueComm
100

450 10 5

BlueComm
200

450 150 12.5

BlueComm
5000

450 7 500

Hydromea

Luma X 480 50 10

Luma X-UV 395 30 10

島津製作所

MC100 520 10 95

MC500 520 80 10



Introduction 2
（水中データハーベスティングの先行研究例）
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WHOI (C.Pontbriand, et al., OCEANS 2015) JAMSTEC (T.Sawa, et al.,ISCAS 2024)



先行研究 と 本研究の比較
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本研究による実海域試験
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2024/5/29, 30

35.041°N, 138.848°E

水深 100 m

濁度 0.3 – 0.8 FTU

2024/6/30, 7/2

35.058°N, 138.651°E

水深 1,000 m

濁度 0.5 – 1.0 FTU
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ランダー「江戸っ子１号」と AUV「ほばりん」

8Lander Edokko Mark-I type T2 Hovering AUV Hobalin & Hobalin2
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試験方法
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1. WayPoint航行で水平距離約30mまで接近

2. アプローチモードに遷移、USBL測位と相対
方位受信により、江戸っ子１号正面の距離
10m位置に移動

3. 双方緑色レーザーによる水中光無線通信を
実施（半二重通信）

4. ランダーからAUVへのFTP通信によるデータ
転送を実施

5. 相対距離10m、7m、4mの位置で各10分間
のデータ転送

6. 再びWayPoint航行に遷移



AUVの航跡
(Waypoint航行モード & アプローチ航行モード)

1

0

Date
Lander Edokkko Mark-I AUV Hobalin

Launch Recovery Launch Recovery

May 29 10:24 15:18 11:26 14:25

May 30 09:55 13:53 10:45 13:28



AUVの航跡 (アプローチ航行モード)
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Date
Lander Edokkko Mark-I AUV Hobalin

Launch Recovery Launch Recovery

May 29 10:24 15:18 11:26 14:25

May 30 09:55 13:53 10:45 13:28



ランダーとAUV間の 水深100m 光無線通信による
大容量データ転送の様子（小型ROVで水中撮影）
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ほばりんの江戸っ子１号観測画像

(2024/5/30 12:12)

江戸っ子１号のほばりん観測画像

(2024/5/30 12:06)

動画データ（3 GB） のコピーに成功

(距離 7m と 4m, 各10分間)

©SIP/JAMSTEC/NMRI



AUVによる水深100m海底観測データ例（左）、
ランダーによる水深100m海底観測データ例（右）
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江戸っ子１号の海底観測画像ほばりん、ほばりん２の海底観測画像

©SIP/JAMSTEC/NMRI©SIP/JAMSTEC/NMRI



AUVによる 水深930m ランダー観測画像例（左）、
ランダーによる 水深930m AUV観測画像例（右）
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江戸っ子１号のほばりん観測画像

(2024/7/2 13:01)

ほばりんの江戸っ子１号観測画像

(2024/7/2 13:01)

©SIP/JAMSTEC/NMRI
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AUVによる 水深930m ランダー観測画像例（左）
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江戸っ子１号はインターバル撮影の撮影休止期間中

（2024/7/2 13:14)

ほばりんの江戸っ子１号観測画像

(2024/7/2 13:14)

Pause Period in Interval Recording

(Record/Pause Cycle = 10min./50min.)

©SIP/JAMSTEC/NMRI



ランダー・AUVによる海底観測、および
水中データハーベスティング（光通信によるデータ回収）
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まとめ

本研究では、以下の技術を実証した。

1. ランダーとホバリング型AUV 2機が同時に深海底調査を実施

2. 音響測位・通信を使って、ランダーにAUV 2機が交互に自律接近し、
水平距離～10m, 7m, 4mでランダーと相対し、10分間の保持

3. 水平方向の水中光無線通信を使って、ランダーとAUVの間でLANを確立

4. ランダーの大容量観測データ（～数GB）をAUVに転送

5. AUV 2機が（自機の観測データに加えて）、
ランダーの観測データも記録し、海面浮上。
調査船上でランダーの観測データを確認（水中データハーベスティング）。

その後、ランダーも海面浮上し、調査船に揚収。
調査船上で、３通りの保存先から同じ海底映像を確認した。
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将来展望

https://www8.cao.go.jp/cstp/gaiyo/sip/sip_3/keikaku/05_kaiyo.pdf
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ご清聴ありがとうございました
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