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水中ロボット位置把握のための音響測位技術

●情報通信

水中音響測位、音波反射、ドップラーシフト

　水中音響測位は対象物に音を発する装置を取り付けて3次元位置を特定する技
術であり、水中ロボットの位置把握に利用されます。従来の音響測位技術は水
面や周囲壁からの音波反射や測位対象が移動したときに生ずるドップラーシフ
トの影響を受けやすいことが知られています。本研究では水中音響測位で音波
反射やドップラーシフト影響が強い環境でも高い測位精度を維持する取り組み
を行っています。

　本研究では理論検討やシミュレーション上の評価だけではなく、実験装置を
構築して港湾や水槽施設等で実験検証を行っております。企業との共同研究か
ら水中ロボット連携型の測位装置製品開発も行っています。
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水中ロボット連携型音響測位装置(Shallow Compass50)
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