
海洋アライアンス：震災復興調査 

 

2011 年 10 月 11 日 

主提案者  巻 俊宏 

 

課題名：  水中ロボットによる南三陸町の海底状況調査 

調査期間： 2011 年 5 月 14 日（土）～5月 19 日（木） 

調査場所： 宮城県南三陸町 

 

主提案者名・所属： 巻俊宏・東京大学生産技術研究所 

共同提案者名・所属：  浦環・東京大学生産技術研究所 

 

 

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，海洋アライアンス第二次

震災復興調査（水中ロボットと自律船による港

湾の被害状況調査，代表：巻）に引き続き，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）を宮城県南三陸町の沿岸部

に展開し，海底の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，滋賀県琵琶湖・

環境科学研究センター，大阪府立大学の合同チ

ームにて実施した．参加メンバーを表１に示す．

なお，調査は前半（5/15-16）と後半（5/17-18）

に分け，前半は志津川地区，後半は歌津地区の

調査に充てた． 

 

 

表１ 参加メンバー 

氏名（所属） 役割 参加期間 

浦環（東大生研） 総合指揮 前半 

有馬正和（大阪府

大） 

補佐 

 

前半 

熊谷道夫（琵琶湖

研） 

総合指揮 後半 

巻俊宏（東大生

研） 

調査補助 

 

後半 

安井風太（東大新

領域） 

調査補助 後半 

野口正男（三井造

船） 

ROV 運用 前半・後半

小池敏和（三井造

船） 

ROV 運用 前半・後半

中林良和（三井造

船） 

ROV 運用 前半・後半

高田徹（三井造

船） 

ROV 運用 前半・後半

 

 

３．調査方法 

利用した ROV は前回と同じく三井造船株式会

社の RTV というテレビカメラロボットであり，

三井造船所有の RTV-100 と，東京大学地震研究

所所有の RTV-100 Mk.II 各 1 台，合計 2台を利

用した．RTV シリーズは 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 



 

図１ 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２ ROV 投入の様子．小型軽量のため，人力

で展開することが可能である． 

 

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１に示す． 

 地元漁協から提供いただいた船舶を母船とし，

志津川地区，歌津地区の各海域でそれぞれ 14

回 ROV を展開，12 時間に及ぶ海底映像を取得

した．ROV 投入時の様子を図２に示す．各潜航

の場所を図３に，詳細を表１に示す．各潜航で

取得した海底映像の画像キャプチャを付録に示

す． 

 一連の調査により，以下の知見を得た． 

・ 湾奥部の水深 20ｍ以浅の海域は濁りがひど

く，視界は 1 メートル以下である．ただし

瓦礫は陸上と比べて少なく，大きな瓦礫はほ

とんど見られない． 

・ 湾口～太平洋側は澄んでいて，視界は５メ

ートル以上ある．また，ウニ，ホヤ，ホタテ，

アワビなどの生物や魚類が多数見られる．大

きな瓦礫はほとんど見られない．小さな瓦礫

は場所による偏りが大きい． 

 

４．おわりに 

本調査により，漁業再開や港湾の復興に向け

て極めて重要な情報を得ることができた．漁業

者や地元関係者の方は海底には多数の瓦礫があ

ると考えていたため，この結果を受け，驚くと

共に大変安心されていた． 

このような情報は我々が調査を行うまでほと

んど知られていなかったため，本調査により，

海底の被災状況調査における ROV の有効性を示

すことができた．特に水深３０メートル以上の

海域はダイバーによる調査が難しくなるため，

海中ロボットがほぼ唯一の調査手段となる．し

かしながら，ロボット一台でカバーできる範囲

は海の広さに対して圧倒的に狭く，東北沿岸の

全域調査のためには全国の ROV の組織的動員が

不可欠である．今後は，求めに応じて個別の海

底調査を継続するとともに，このような組織作

りのための方策を考えていきたい． 

 

５．謝辞 

本調査を実施するに当たり，船舶を提供いた

だいた宮城県漁協志津川支所，歌津支所の皆様，

宿舎としてご自宅を提供いただいた菅原優氏を
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申し上げます． 

 

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 

・ANN ニュース「水中ロボで海底調査 ホタテ養

殖再開へ…」（2011/5/18） 

http://www.youtube.com/watch?v=ERCopE7-DCQ

&feature=youtube_gdata 

 



 

図３ ROV による観測地点．航空写真は Google Earth

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

 

 

表１ ROV による観測結果 

 
 

 

Dive番号 日付 地区
北緯
（度）

北緯
（分）

東経
（度）

東経
（分）

潜航開始
（時：分）

Direction
（度）

ケーブル長
（m）

水深
(m)

1 5月15日 志津川1 38 39.49 141 30.076 9:09 0, 250 240, 250 32

2 ↓ 2 38 39.582 141 30.483 10:16
0, 90,180,
270, 180,

90
70-105 33

3 ↓ 3 38 39.581 141 29.344 11:19 0, 180 240 30
4 ↓ 4 38 39.253 141 28.838 12:32 180, 0 240, 60 24
5 ↓ 5 38 39.075 141 29.528 13:41 270 50 6-4
6 ↓ 6 38 39.619 141 28.77 14:13 180, 0 200, 30 26
7 ↓ 7 38 39.248 141 27.635 15:05 180, 0 240, 160 17
8 5月16日 8 38 39.552 141 27.371 8:10 45 200 14
9 ↓ 9 38 40.145 141 28.291 8:54 90 240 12

10 ↓ 10 38 40.236 141 29.509 9:57 180 240 23
11 ↓ 11 38 40.735 141 30.427 10:40 90,270 100, 100 27
12 ↓ 12 38 40.403 141 30.582 11:32 135 60 10, 6
13 ↓ 13 38 38.948 141 30.845 12:18 0 200 29
14 ↓ 14 38 39.79 141 31.954 13:03 330 50

15 5月17日 歌津1 38 40.437 141 33.115 9:11 0 90 20
16 ↓ 2 38 40.437 141 33.115 9:41 180 150 51
17 ↓ 3 38 40.22 141 33.783 10:28 0 53
18 ↓ 4 38 39.879 141 33.174 11:48 0 120 60
19 ↓ 5 38 41.097 141 32.553 12:30 0 80 32
20 ↓ 6 38 41.072 141 31.643 12:57 0 130 29
21 ↓ 7 38 41.633 141 31.672 13:29 0 23
22 ↓ 8 38 41.977 141 32.567 14:06 0 15
23 5月18日 9 38 41.733 141 34.753 8:45 0 200 30

24 ↓ 10 38 41.753 141 34.75 9:23 180 210 31

25 ↓ 11 38 43.14 141 34.968 10:12 230 54
26 ↓ 12 38 44.212 141 35.344 11:06 90 200 65
27 ↓ 13 38 44.915 141 34.011 12:23 45 190 44
28 ↓ 14 38 42.122 141 34.002 13:25 270 10


