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自律型海中ロボット3台同時展開の成功 
と 

熱水マウンド地形の発見 

生研記者会見 2012年11月5日 

東京大学生産技術研究所海中工学国際研究センター 
教授 浦  環 

チーム 
・東京大学生産技術研究所浦研究室 ・三井造船（株）  ・（株）海洋工学研究所 
・（独）海上技術安全研究所  ・高知大学海洋コア総合研究センター 
・ドミナント・プラス・ワン  ・（株）KDDI研究所  ・（株）SGKシステム技研 

・（株）テクニカルサービス 
協力 JAMSTEC、日本海洋事業（株）  

我が国固有の資源として海底鉱物資源に期待が集まっている 
 

迅速な広域調査が求められている 
 

自律型海中ロボット技術が 
深海底観測プラットフォーム技術として発展している 

調査に必要な支援船の利用可能時間が限られている 

自律型海中ロボット3台同時展開 
 

熱水マウンド地形の発見 

AE2000a Tuna-Sand AE2000f 

自律型海中ロボット（AUV） 

海洋研究開発機構（JAMSTEC）研究船「かいよう」 

KY12-13航海 2012年10月22日～31日 須美寿海丘 

課題：動き回るロボット達を如何に監視し、如何に観測の実をあげるか  

八丈島南方180kmにある 
須美寿海丘と 
周囲の海丘群 

北から 

明神海丘海丘： 
 サンライズ鉱床 

ベヨネース海丘： 
 白嶺鉱床 

須美寿海丘： 

 南東端外輪山壁に僅かな熱水活
動がある 

明神礁： 
 中央火口丘に熱水活動あり 
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音響装置により計測されたAUVの位置情報 

連れ添って南下するAE2000aとAE2000ｆ 

AE2000ｆのサイドスキャンソナーによって撮影された 
カルデラ中央部の海底の起伏 

スミスカルデラ 伊是名海穴白嶺サイト 

AE2000a撮影 r2D4撮影（2008年） 

AE2000ｆが計測した濁度データ 

水深500～800mで濁度異常が出ている。 
＝スミス全体では活動中である証拠 
 

潜行時、浮上時とも 
濁度の分布は一致している。 
＝活動強度は安定している。 

AEf海底航走中は濁度レベルが一定。 
マウンド地形を通過中も濁度変化なし 
＝サイドスキャンで写っている 

 当該マウンドは活動していない証拠 

スミスカルデラ 伊是名海穴白嶺サイト 

AE2000a撮影 r2D4撮影（2008年） 熱水マウンドである可能性が高い 

活動を停止している 

伊是名海穴（1,600m）の規模の期待 

900m深度で浅い 

熱水域に特徴的な特殊な生態系が
存在しない 

開発に際し環境影響が少ない 

浅いので開発しやすい 
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広域海底調査の迅速化・高効率化 

熱水マウンド地形の発見 

自律型海中ロボット3台同時展開に成功 

活動を停止した熱水地帯の発見への道を開拓 

発見した熱水マウンドの詳細な調査 

今後の課題 

可能性のある海域の調査 




