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■ 分科会委員（アドバイザー）

❶	AUVの運搬・投入・回収
	 •	�AUVをEEZの重要な海域に展開できるような航続距離、

可搬重量等を確保できる性能を有する小型無人航空機、
AUVの自動投入・揚収装置等の開発を目指し、試作シ
ステムの実証試験までを行う。

	 •	�海底火山噴火等の立ち入りが制限される場所への展開
を想定し、無人によるAUVの投入・回収等が可能な通
信、位置推定等の自律制御が基本。

❷	AUV性能の確保・向上、深深度化
	 •	�運搬・投入・回収に適した小型・軽量のAUV（最大潜

水深度2000m程度、24時間潜航可能）の開発を目指し、
AUVの運搬・投入・回収の実証試験に供する試作機を
試作する。

	 •	�深深度化を目指したホバリング機能付AUV（最大潜水
深度6000m以深）を開発する。
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予算額 最大80億円程度

支援対象と
なる技術

▶
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自律型無人探査機（AUV）の無人・省人による運搬・投入・回収技術
自律型無人探査機（AUV）機体性能向上技術（小型化・軽量化）

研究開発構想の詳細はこちらから
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我が国は海上に広がる島々で構成されており、海洋産業の振興、海洋の権益保護や海か
らの自然災害への対応等が重要とされています。そのため、広大な排他的経済水域（EEZ）
の情報を迅速かつ安全に取得する技術が求められています。

本構想では、海底地震や火山噴火直後といった有人ではリスクが高い海域に素早くアク
セスし、観測・調査を開始するために、観測機器を搭載した自律型無人探査機（AUV）
を無人で運搬し、投入・回収できる無人の海洋観測・調査システム「海空無人機」を開
発します。さらに、深海にも観測網を広げるため、大水深で定点調査が可能な「深深度
AUV」も開発します。

https://www8.cao.go.jp/cstp/anzen_

anshin/20221021_mext_2.pdf
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日本は広大な海に囲まれており、経済安全保障上、産業上、また自然災害対応などの観点から、EEZ（排他的経済水域）
の情報や状況を、効率的かつ安全に取得するための調査が重要です。これまでの海洋調査は、主に有人の船で行われて
きました。しかし、飛行機を使えば、遠く離れた海域にも短時間で移動でき、さらに無人であれば危険な海域の調査も
可能になります。こうした発想から生まれたのが、このプロジェクトです。
具体的には、軽量化した自律型無人探査機（AUV）とそれを自動で投入・揚収する機能を備えた無人飛行艇等を組み合わ
せた「海空無人機」と、水深6000mという大水深の海域を定点調査できる「深深度AUV」の技術開発を行います。

課題概要

概要図

実現を目指す「海空無人機」イメージ図
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