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　　　　　　　　　　　　※評価基準

　　　　　　　　　　　　Ａ：研究目的は達成され、十分な研究成果があった。
　　　　　　　　　　　　Ｂ：一定の研究成果があった。
　　　　　　　　　　　　Ｃ：研究成果があったとは言い難い。

ボート型自律制御ロボットによるポータブル流
量観測システムの開発

A

＜研究概要＞

従来の観測法を根本的に見直し，無人ボートを自律制御して流れの中で静止させた
ときの推進駆動力より流速を計測する新しい方法を提案した．本研究ではこのアイ
デアを具現化すべく，位置センサ，制御モータ群をマイコン制御するロボット艇を
開発した．第３年度では推進力の高出力化および流向検知システムの導入をはかっ
た．淀川本川（河岸近傍域）でテストを行い，ライブカメラによるSTIV 解析と比
較検証した．

＜事後評価コメント＞

「地域課題分野」（平成29年度採択）

事後評価結果

A評価のためなし


