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会社概要
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事業フィールド: 海は重要な事業領域の1つ
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[弊社への要求]
JAMSTEC様と共同でASV(Autonomous Surface Vehicle)実証機を開発

[背景]
◎我が国は世界第６位の広大な排他的経済水域を有しており、豊富な海底資源が存在
◎ AUV/ROVと呼ばれる深海無人探査機が海洋データを取得
⇒ 従来、大型の母船がAUV/ROVを追従しながら海洋データの送受信を行ってきたが

数百万/日とも言われる母船のオペレーションコストが課題

©JAMSTEC

ASVによる開けた海域での航行
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ASV実証機のスペック

項目 規格
サイズ 4.45m×1.95m 程度
重量 1.87トン程度
速力 0～5ノット, 巡航速力3ノット
航行時間 48時間以上
動力源 ディーゼル発電機/2次電池

航海計器等
衛星測位装置(DGPS)，慣性計測装置(IMU)

流速計(ADCP)，音響多重通信測位装置(SSBL)

通信設備等
無線LAN(Wifi)，Lバンド衛星通信装置，Kaバンド衛星通信装置，
公共ブロードバンド無線装置，イリジウム通信装置

監視装置等 IRカメラ(1機) ，120°広角HDカメラ(3機) ，レーダー(1機) ，AIS(1機)

Wi-Fi アンテナ

発電機

潮流計

音響多重通信測位ユニット

Ka帯 衛星通信ユニット

ペイロード

アジマス/スラスタ

VHF アンテナ

ASVによる開けた海域での航行
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障害物などがある海域での自動航行と自動着桟

スタンドライブ スタンドライブ

前後左右への直進動作やその場回転と言った多彩な動作が可能

ジョイスティック操船システム JC10
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障害物などがある海域での自動航行と自動着桟

近距離にある障害物の位置を高精度に検知

障害物の位置を広範囲にわたって粗く検知
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障害物などがある海域での自動航行と自動着桟
◎レーダーで作成した粗い障害物水面図を用いて航行し、3D-LiDARを用いて詳細な水面図を生成
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障害物などがある海域での自動航行と自動着桟
◎周囲環境から安全に着桟できる航路を自動で生成し、着桟
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弊社の特徴：船体設計から実証実験まで可能

船体設計/製造

船体制御

自動化技術 実証実験船体制御
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効率的なインフラ点検・漁業/養殖業の実現例

ASV

AUV AUV

AUV

波・風・潮

養殖業における自動化(給餌・漁網内管理)インフラ点検における自動化

センシング

安定した航行を実
現する揺動抑制

障害物がある海域での
自動航行と自動着桟

養殖ソリューション
(漁網清掃・魚数カウント)

ASVによる開け
た海域での航行




