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2都市型自動運転船とは

オランダ
ROBOATプロジェクト

都市の港や河川や湖沼などの内水面・静水面を動き回る自動運転
船。世界をみても大都市は海や川に面していることがほとんど。
都市部の水面を自動で動く船によって、舟運や物流、防犯防災等
に活用できる。世界各地で都市型自動運転船が開発されている。

ノルウエー トロンハイムの実験船
⇒ストックホルムで社会実装実現

出典：ROBOAT HP
https://roboat.org/

都市型自動運転船は、世界各地で開発されています

実験から
実装へ
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日本版の都市型自動運転船とは？→「水の上の動く床ロボット」という発想

開発の経緯・きっかけ

1）形状は船ではなく床
・船の形から脱却→水上を自在に動く床
・基本単位の床がドローンのように
全方向に動く

・水辺の開発ビルの延長の床と捉える

２）ロボットである
・1台は小さく安価
・連結することで水上に
大きな床もつくれる

３）電動・自動である
・電化は、世界の潮流
・自動で動かすことができる
・自動で離着桟もできる

■ロボット基本単位 ■高機能桟橋

■電気で自動で全方位に動く床と水辺の未来

経済産業省調査受託
新しい水辺のまちづくりに向けた水上自走式ロボット活用FS（H29年度）
都市型水上ロボットの社会実装と国際標準化戦略策定に向けた課題分析（H30年度）



4多様なニーズに適用可能

都市の中の水辺で、都市型自動運転船は、様々なニーズに応えることができます



5「海床ロボットプロジェクト」 2021年に始動

あいおいニッセイ同和損保 WSROO 新木場海床ﾌﾟﾛｼﾞｪｸ
ﾄ

水辺総研

自動運転化社会を見越して、各
種自動運転モビリティの技術開発
や事業化支援を行ったり、保険商
品の先駆け開発を行っている。

スマートでレジリエントな水辺社
会を目指し活動する調査研究、社
会実装支援、広報活動を行う協
議会

「ミズベリングプロジェクト」ディレ
クター。産官学民の枠をこえた全
国の水辺のまちづくりの推進。

もともと貯木場の内水面のある東
京湾新木場エリアで、水辺の都市
的活用を目指し活動している。

竹中工務店

まちづくり戦略室：「イーストベイプ
ロジェクト」本社のある江東区ベイ
エリアの水辺のまちづくりを推進。
「海床ロボット」「汐浜テラス」等
技術研究所：ロボティクスの都市
適用の研究。

炎重工

ロボスーツで有名なサイバーダイ
ン社出身の古澤氏が立ち上げた
ロボット開発の設計・製造ベン
チャー

株式会社 IHI

航空宇宙防衛事業領域：非接触
給電技術、自動運転技術等連携
都市開発SBUユニット：東京都江
東区にて「汐浜・新砂地区運河ル
ネサンス協議会」を竹中工務店含
めた地元の町会や企業群にて設
立し、水辺のまちづくりを推進。
※関連会社JMUディフェンスシス
テムズ㈱も連携

東京海洋大学

清水教授：自動運転船、電池推
進船の研究開発で日本の第一人
者。環境・防災の水辺を目指す。

ココホレジャパン

地域を起点にした広告会社。きの
まちプロジェクト、はれのまち研究
所、日本継業バンクなど

コンソシアムは大企業からベンチャーまで迅速に企画/開発/実証/再考を回せるチーム



6海床ロボットの企画・開発（2021年～

【ミニボートとは】
ミニボートは船の長さが3ｍ未満か
つ機関出力1.5kW(2馬力)未満のボ
ートであり、船舶検査及び小型船舶
操縦免許が不要なボート。
（国土交通省海事局）
⇓
ミニボートの範囲内で、最大限でき
ることを模索

ミニボート規格の中で、最大限できることを模索し、「海床ロボット」を企画しました
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構成要素

基礎【共通】
①フロート

②制御装置
・GPSアンテナ
・制御システム

③バッテリー
・鉛蓄電池×８

④船外機
・プロペラ×４

上屋【着替可】

上屋

基礎

⇒
デジタルファ
ブリケーショ
ン技術で
着せ替え自由
な上屋空間

船体はシンプル・最低限で構成します。上屋は、着せ替え自由とします。

海床ロボットの企画・開発（2021年～



8２０２１～２０２５年の大阪城公園での実証実験

2025年大阪万博に向け、技術開発と社会実装に向けた実証実験を重ねてきました

公益社団法人2025年日本博覧会協会と大阪商工会議所の主催する「2025年大阪・関西
万博の会場予定地である夢洲における実証実験の提案公募」に2021年に採択されてか
ら、3か年、大阪城の外堀にて、社会実装にむけた実証実験を重ねてきました



9海床ロボット実証実験と活用タイプ

８号機＠大阪万博
水上アートロボ

2020 実証 2021 実証 2022 実証

2号機＠大阪城公園 3＆4号機＠埼玉の貯水池
＠大阪城公園

水上カフェ

2号機＠瀬戸内海
アート＆レストラン

1号機 水上ステージ

1号機
ドローン連携

2025 実証

大阪万博にむけて、様々なタイプの海床ロボットを開発してきました

全国各地の立地や特性の異なる水辺において、個々のニーズにあう船体や機能を開発し
、実証実験を重ねてきました

５号機＠大阪城公園
商品化モデル

2023 実証

６号機＠東京港
ゴミ回収ロボ

７号機＠埼玉貯水池
既製品自動化モデル



10■海床ロボットの万博出展予定大阪万博における展示・発信の機会

万博会場においては、海上実機デモ、展示、国際シンポジウムと３つの機会を頂きました

①

②－a）

a)
②b)

②－b） ②－b）

①

①国際シンポジウム

②a)海上デモ
②b)展示場所
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ビ ジ ョ ン と 課 題



12

高機能桟橋と陸海を繋ぐ充放電機能

ビジョン①：スマートでレジリエントな水辺都市の未来

バッテリー

蓄電機能

充電
機能

東京の水辺未来像

陸と海を電気で繋ぐことにより水辺のスマート化を目指します

世界の物流の99％以上は船舶。船舶のうち、ほとん
どが石油であり、電気推進船は1％未満。世界の水辺
は、石油船から電化船へと舵が切られています。
「海床ロボット」と「陸と海を電気で繋ぐ高機能桟
橋」を組み合わせ、「スマート」で「レジリエント
」な水辺都市の未来を描くことが可能になります。

普段は、陸の建物から電気を船に供給
災害時は、海の船から電気を陸に供給
「浮かぶモバイルバッテリー」



13課題①：高機能（安全・高効率）な桟橋の開発

太陽光
パネル

非接触
充電池

陸地のビル
等に接続

バッテリ
ー

高機能桟橋の開発→海床ロボットへの給電方法が課題です

・太陽光パネルから蓄電
し海床ロボットに給電で
きる仕組みを作りました
・非接触充電はロスが大
きく、パンタグラフ方式
は人間の危険性が排除で
きず、プラグインの可能
性を模索
・充電の効率や所用時間
、漏電防止策等が課題



14ビジョン②：都市の水辺の自動運転船を、都市のインフラ側から構築

都市インフラ側で位置情報や電気を提供し、個々の船は、能力や機能をライトにします

特定の水域に、監視や救助のインフラを創りこみ、複数台の自動運転船を群管理し、
個々の船はライダー等の空間認識装置を低減化し、事業化を助けることが可能です

都市内交通船の課題
・小型船に対し船員の
人件費がペイしない

・圧倒的人手不足

A桟橋

B桟橋

B地点

A地点

①特定水域を指定
（管制室から
目視できる範囲）

特定水域に
自動運転船の
情報や電気等の
インフラを
つくりこむ

かつ
個々の船の
設備を軽く
できる

B地点

A地点

A桟橋

B桟橋
Lider

管制室

管制室

複数台を
群制御可能

POINT

③落水者など
有事の際には
管制室からすぐ
に駆付け対応

航路が減る
舟運
不活性化

②LIDARや監視カメ
ラ等でインフラ側か
ら船や乗船者の状態
を監視
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大阪城外堀における実証実験による空間把握技術実証
（2025年6月16日～20日／10月6日～10日）

課題②：空間把握技術の実証 ＠大阪城公園

各種、空間把握技術を、どのように運転制御に活かすかが課題です

本年の大阪城の技術実証では、小型の船
による水深測定、カメラ撮影による空間
把握と共に、護岸エリアにLiderを設置す
ることによる都市空間側からの位置把握
を試みました。
それらの情報を組み合わせて、どう海床
ロボットの運転制御に活かすかが課題で
す。
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大阪万博会場と大阪城

に お け る 技 術 実 証



17今回の大阪万博・大阪城公園における技術実証

4台の自動・遠隔運転船を実証しました

実証機α ５馬力 ゴミ取船 遠隔操縦

実証機β ２馬力 メディア船 自動運転

実証機γ ２馬力 メディア船 自動運転

高機能桟橋

大阪万博会場 10/2-12 大阪城東外堀 10/6-10

δ

実証機δ ２馬力 遊覧船 自動運転

α は遠隔操縦
βɤ は自動運転で長時間水上を往復運動

δは、予め設定した運航ルートを自動運転

最後の着桟→①ハイパーデジタルツイン
社の空間データを認識し②着桟を試みる

大阪水上安全協会による運航オペレーシ
ョンの実証
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１ ２ ３

【大阪万博会場】 実証機αβɤについて



19【大阪万博会場】 実証できたこと

・水上を長時間、自動で
往復運動

・人だかりもできて水上
メディアの発信力の強さ
を実感

→都市内河
川におけ
る情報発
信に活用
可能

・５馬力、
遠隔操縦
船初実現

３台の自動・遠隔線が、万博会場の水面に美しい景観を生み出しました

なんば経済新聞

アート制作：SOWA DELIGHT Inc. ∞ SAMPO Inc. 写真：井上嘉和 画像提供 SOWA DELIGHT
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１．吉野杉の活用

川の上流域でかつ良質な木材の産地であ
る吉野の杉を活用してベンチを制作

２．トライコヤの活用
水上で太陽や水や風の過酷な環境で常設
のベンチをつくるため、特殊加工をした
木質材料「トライコヤ」材を骨組とした

３．デジタルファブリケー
ションによる上屋空間の創造
加工は、デジタルファブリケーション技術を
応用して、機械で自動切り出しを行い、嚙み
合わせ接合によって、素人でも簡単に組み立
てられる仕組みを採用。再現性もある。

４．風を通し日除けになる
屋根
日差しをやわらげ、風を通す屋根を制作。
寒冷紗という園芸用の素材を使用しながらも
昼も夜も景観を生み出すフォルムをつくった

４

【大阪城会場】 実証機δについて

山と都市の水辺が川の上下流で繋がるストーリー。屋外で長期間使える対候性。



21【大阪城会場】 今回の実証実験の技術的内容

海床ロボットの課題⇒ハイパーデジタルツイン社との連携により解決を目指します

①GPSの安定性・位置の誤差 ⇒ 空間インフラ側のLIDARにより精度高い空間認識
②通信の安定性（空間インフラ側が多くの情報を把握、個々のロボットは情報身軽）
③複数台制御⇒多対多の衝突回避プログラムの難解さ→空間側から位置把握

ハイパーデジタルツイン技術の連携



22【大阪城会場】 今回の実証実験の技術的内容

①Liderを空間側に複数台おき複数の点群デ
ータを重ね合わせることで空間を把握
②その中から、桟橋と海床の８点を抽出し
、概ね5～10回／秒にて、座標を送受信
③海床ロボットにて、着桟の運転制御を試
みる

空間把握技術からの海床ロボットの制御を試みました

８
点
の
X

Y

座
標
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空間側で把握している点から8点を抽出して送受信します

【大阪城会場】 空間側で把握できている情報
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7台のLider情報（24万点×７）をリアルタイムに重ね、空間を立体的に把握できます

【大阪城会場】 空間側で把握できている情報
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ロボット側では、空間側からもらった情報をもとに、位置制御しました

【大阪城会場】 ロボット側で把握し制御している状況
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近 未 来 像



27目指したい近未来

都市内部河川や運河の「自動運転渡し船」事業を描きます

東京・大阪・名古屋を始め、都市内部が
川や運河で分断され、「近くて遠い場所
」が多数あります。海床ロボットが自動
運転渡し船の役割を担えると考えます。
・大阪市内でも渡船が8か所あり、船長
の人員不足等の課題に対し、本技術が補
助手段として活用できると考えます。

管制室

管
制
室

Lider

Lider

[ 自動運転渡し船 事業イメージ ] 
・都市内運河・河川の新交通。
・海床ロボット2台配備。
・概ね500m区間を10分、400円で結ぶ
（電車で30分、345円）
・8時～17時、20分間隔、54便／日程度
・両端の管制室で監視しつつ、船は無人運転。乗
船者に何かあればすぐ救助できる距離、仕組

・Liderを岸壁に20mおきに設置し、海床ロボット
の群管理と、周辺通過交通との衝突回避を管理
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