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研究の概要： 

１．背景・目的 

2011 年 3 月 12 日の大震災で押し寄せた津波

は町を破壊しただけでなく，多くの犠牲者と瓦

礫を海へと運び去った．陸上であれば航空写真

から広範囲の被害状況を把握することができる

が，海はただ青く映るのみである．海底の捜索

は主に海上保安庁のダイバーによって行われて

いるが，作業できる水深が限られるほか，視界

が悪いので広範囲の調査には時間がかかる．瓦

礫やご遺体の上で網を引くことはできないため，

海底の捜索は漁業者の切なる願いでもある． 

本調査においては津波被災地域沿岸部の海底

状況を把握するために，遠隔操縦式の水中ロボ

ット（ROV: Remotely Operated Vehicle）およ

び自律制御式のボート（ASV: Autonomous 

Surface Vehicle）を岩手県大槌町の赤浜地区周

辺の沿岸部に展開し，海底の地形調査ならびに

画像観測を実施した． 

 

２．体制 

 本調査は東京大学生産技術研究所巻研究室・

浦研究室，三井造船株式会社の合同チームにて

実施した．参加メンバーを表１に示す． 

 

表１ 参加メンバー 

氏名（所属） 役割 

浦環（東大生研） 総合指揮 

巻俊宏（東大生研） ASV 運用 

坂巻隆（東大生研） ASV 運用 

佐藤匠（東大新領域） ASV 運用 

野口正男（三井造船） ROV 運用 

真田昭治（三井造船） ROV 運用 

門井清貴（三井造船） ROV 運用 

 

３．調査結果 

３－１．自律ボートによる海底地形調査 

 調査に利用した自律ボートは全長約 2.1m で

あり，搭載するコンピューターによって自律的

に航行することが可能である．また，マルチビ

ームソーナーにより海底地形を計測するほか，

GPS とジャイロを搭載しているため，高精度な

海底地形マッピングを行うことができる．ただ

し，本調査においては駆動系のトラブルのため

自律航行は行わず，無線 LAN による遠隔操縦と

した．自律ボートの写真を図１に，調査の様子

を図２に示す． 

 調査結果を図３に示す．岸壁付近やスロープ

部を除くと水深 6～8ｍ程度の平坦な海底面が

広がっているが，防波堤の先端付近の点線で囲

んだ部分に大きさ数ｍ規模の塊が複数沈んでい

る．左上に示した被災前の写真と見比べると，

被災後は防波堤が２０ｍ程度短くなっているこ

とから，これらの塊は津波で流された防波堤ブ

ロックと推定される．観測範囲内では，これ以

外に大き物体は見られなかった． 



 

 

図１ 調査に利用した自律ボート 

 

 

図２ 自律ボートによる調査の様子（赤浜地区

から蓬莱島を望む） 

 

図４ 調査に利用した ROV．手前は東京大学地

震研究所所有の RTV-100．奥は三井造船株式会

社所有の RTV-100 Mk.II．背後に見えるオレン

ジ色のケーブルにより遠隔操縦する． 

図３ ASV による海底地形調査結果．同地域の被災前の写真を左上に示す．航空写真は Google 

Earth(http://www.google.co.jp/intl/ja/earth/index.html)を利用． 



 

図５ ROV 調査の母船として利用した漁船「第

五金勢丸」 

 

５－２．ROV による海底画像観測 

ROV による調査は三井造船株式会社および東

京大学地震研究所の協力を得て実施した．これ

は三井造船の RTV-100 というテレビカメラロ

ボットで，1984 年に製品化されて以来，漁礁の

調査やダムの保守点検など様々な用途で使われ

ている．空中重量 30kg，長さ 80cm 程度で，船

と繋がったケーブルを介して遠隔操縦する．最

大潜航深度は 150m である．写真を図４に示す．

調査母船としては，図５に示すイカ釣り漁船を 

 

図７ 海底の様子（dive9，水深 16ｍ）．手前に

写っているのは ROV のバンパー． 

 

チャーターした．本船は大槌町で津波被害を免

れた数少ない船舶のうちの一隻である． 

ROV は 3 日間で計 11 潜航を実施した．潜航地

点を図６に示す．なお，図中に赤い点線で囲っ

た部分が図３に示した自律ボートによる調査範

囲である．各潜航の詳細および主な発見物を表

２に示す．基本的には図７のような平坦な海底

面が広がっていたが，まれに図８のような自動

車やコンクリートブロックなどの大きながれき

図６ ROV の投入地点と観測範囲．数字は潜航番号，水色の領域は各潜航における観測範囲（推

定）を示す．図３の範囲を赤い点線で示す． 



が認められた．最終的に，桟橋の破片，自動車

4 台，そのほかランドセル等を発見したが，海

底には比較的大きな瓦礁は少ないことを確認し

た．視界も 5m ほどあり，ヒトデ，ウニ，貝など

の生物も発見した．鉄骨のような重たい瓦礁は

沿岸部に落ち，木材や生け簀など浮かぶ瓦磯は

ずっと沖合へ流されたと思われる．また，2 体

のご遺体を発見し，海上保安庁に引き渡した．

一体は水深 23m 地点で，うつぶせになって，も

う一体は水深 21m の地点，逆立ちの状態で発見

された． 

 

４．おわりに 

一連の調査により，海底の被災状況調査におけ

る ROV の有効性を示すとともに，取得した海中

画像情報の提供により漁業者の方に喜んでいた

だくことができた．また，震災後影の薄かった

日の丸ロボットのプレゼンスを，わずかながら

示すことができたと自負している．しかしなが

ら海は広い．今回の ROV による調査は 3日間延

べ 18 時間実施したが，カバーできたのはたかだ

か 200×200m，大槌湾全体の 0.2％に過ぎない．

海底の全域調査のためには全国の ROV を組織的

に展開することが不可欠であり，そのための組 

 

図８ 自動車の残骸（dive9，水深 17ｍ） 

 

織構築が急がれる． 
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表２ ROV による観測結果 



関連情報： 

・東京大学生産技術研究所浦研究室 

http://underwater.iis.u-tokyo.ac.jp/ 

 

・水中テレビロボット RTV100 

http://www.mes.co.jp/business/ship/ship_08

.html 

 

・読売新聞ニュース「東大生産研，水中ロボ使

い岩手沖で 2遺体発見」（2011/5/7） 

http://www.yomiuri.co.jp/science/news/2011

0507-OYT1T00431.htm 

 


