
ロボティクスに関する取組
長崎大学 副学長（産学連携担当）・研究開発推進機構副機構長

海洋未来イノベーション機構（兼）工学研究科・医歯薬学総合研究科

教授 山本郁夫

資料３ｰ１



ポリシー：理論と実践＋信念

Ikuo Yamamoto,
Wiley, 2001

Ikuo Yamamoto,
IET, UK, 2016

理論 実践
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AUVの発案（1990年代）

AUV開発のイメージ（イラスト）

コンセプト起案

シナリオ手法

図面化

2005年2月28日
「うらしま」世界新記録樹立

連続航続距離317km
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1995年 魚ロボット初号機

pp.807-809 参照



生物運動型ロボット技術
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新しい医療機器・
介護機器
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Suibot Seabot

小型・軽量で高い機動性を有するROVの開発
Generation

Kenbot

2016～2015～

洋上風車浮コーン底部の
リアルタイムモニタリング

2013～

・五島沖での実証試験
（水深100mまで潜水）
・第1回沖縄海洋ロボコン
優秀賞, プレ大会優勝

・ダム検査ロボット認定（国交省） ・第2回沖縄海洋ロボコン優勝
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五島福江沖でのROV試験

沈没船のリアルタイム視認
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SeabotⅢ Ukibot

10

フリースタイル部門最優秀賞ROV部門優秀賞

第4回沖縄海洋ロボットコンペティションにおける受賞
（2018年10月）

第５回沖縄海洋ロボットコンペティションにおける受賞

（2019年11月）
ROV部門最優秀賞 フリースタイル部門最優秀賞 知能・計測チャレンジ部門最優秀賞

CAIBOT UKIBOTⅡ SMART-CAIBOT
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SMART CAIBOT
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SMART CAIBOT ROV

Leds

テンプレートマッチング AI技術を装備した操作性の良い小型ROV
与えられた見本（テンプレート画像）を被探索画像の端から端まで重ねてゆき、その類似度が一番
大きな地点を同一であると判断する探査手法
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CAIBOTⅢ（SMART CAIBOTⅢ）
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第7回沖縄海洋ロボットコンペティション、ROV部門最優秀賞、知能チャレンジ部門最優秀賞



KenbotⅡ

河川等検査ロボットの開発
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国土交通省画像計測技術（橋梁）認定（BR010031-V0021）
「無人艇による河川橋のコンクリート床板点検技術」



赤潮調査飛行ロボット
AKABOT
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◼実証地域の様子

長崎大学
五島・マグロ養殖基地化を実現するIoTシステムの実証事業

五島市玉之浦湾銭亀崎

←発着基地

検鏡

採水用ドローン

空撮用ドローン

Akabot

Deep Learningによるプランクトン判別

リアルタイム通知

飛行データ採水 通知画面のイメージ

AkabotⅡ

海面色比較

空撮画像

座標
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構造物検査ロボット
橋梁検査飛行ロボットの開発

軽量でエネルギー効率が高い
落下の危険が無い

女神大橋での実地試験
特徴
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国土交通省画像計測技術（橋梁）認定（BR010016-V0120）
「橋梁点検用ドローンによる構造物２次元画像解析と３Ｄモデル構築技術」
橋梁点検用ドローンにより撮影されたカメラにより撮影された画像より３Dモデルを構築し、
超解像度オルソ画像を出力することにより外観目視点検の支援を行う技術。
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自律飛行点検の状況 カメラユニットによる壁面撮影（バーコード読み取り試験）

令和２年９月９日（水）

読売新聞２６面
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AUV (Sensors and Materials, 
Vol. 31, No.12, 2019)

ROV

AKABOT

SUIBOT

SEABOT

KENBOT KAIBOT
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AUVとROVとの水中ドッキングシステムの開発と
水中ドッキング試験に成功

AUVドッキングシステム付ROVと
山本研究室メンバー

AUV‧ROV水中ドッキング試験
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海洋ごみ問題への対処

海域調査用無人艇
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海洋ごみ問題への対処
令和2年3月10日（火）長崎新聞11面 令和２年8月27日 （木）読売新聞

NBC JNNニュース（令和２年5月2日）
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+

3DプリンタによるAUV製作
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QUANTUM COMPUTERによる知能化、
データ収得



ご清聴ありがとうございました




