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　研究背景 

　海洋、航空宇宙など様々な分野で開発活動が進められている現代。しかし、海洋開発においてはまだ海の全

体の10%ほどしか研究されていないといわれている。本研究では、難航する海洋開発を加速させるために不可

欠である水中ロボット開発に着目し、先行研究として挙げることのできる、東京大学生産技術研究所の

MONACA、海洋研究開発機構のしんかい6500から得られる知見や実際にロボットを用いた実験を行うことで

より作業効率の高いロボットを製造するために必要なことを明らかにする。 

 

　課題 

　先行研究である2機にロボットに共通している特徴として、多くのセンサーやソナー、カメラを搭載し、数

値データを用いた研究活動に適した構造をしている。一方で、海中における多岐にわたる物理的な活動には対

応していない。しんかい6500においてはサンプルバスケット、マニピュレーターを備えるが、機体の大きさ

に対して小型である。ここから海洋資源開発を加速するためにはより物理作業に適した構造の開発も行うべき

であると考える。 

 

　実験方法 

　①3DCADソフトであるtinkerCADと3Dプリンターを用いてマニピュレーターを大小2サイズ、各2本ずつ制

作。大は小の1.5倍のスケールで制作。 

　②大小それぞれのマニピュレーターを水中ロボットに搭載する際、三種類の搭載方法(A,B,C)(画像参照)を試

し、それぞれの搭載方法における水中ロボットのバランスの変化を比較する。 

 

　実験結果 

　小verでは、A,B,Cのすべてでバランスの変化や崩れは見られなかった。 

　大verでは、A,Bでは変化が見られなかったものの、Cにおいて機体が大きく前傾し操縦不能となった。(画像

参照) 

 

　考察 

　実験結果より、大きなマニピュレーターより小さなマニピュレーターのほうが水中ロボットのバランスに与

える影響が少ないため、より実用的であることがわかった。しかし大きなマニピュレーターにもリーチが長い

などのメリットがあることもわかった。このことから、大きなマニピュレーターによる作業の効率化を図るた

めには、マニピュレーターによるバランスの変動に対応する必要がある。その方法の一つとして、マニ

ピュレーターの動きに合わせて重心が保たれる位置に、可動式のバラストを逐一移動させる「モバイルバラス

ト」を提案する。 
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