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High��resolution bathymetric survey acquired with autonomous underwater vehicle Gondou

さ（Total Propagated Uncertainty）を各測深点に
おいて計算すると本海域の測量船「拓洋」の測深
システムの場合，最大 10 m程度の不確かさとな
る．絶対位置の補正に測量船のデータを用いる場
合はこの程度の不確かさが含まれることに留意
する必要がある．また絶対位置の補正に測量船
のデータではなく USBL（Ultra Short Base Line）
方式で取得した測位データを用いる場合は，例え
ば IXSEA社製（現 IXBLUE社）の GAPSではカ
タログに記載されている測位精度（つまり位置精
度）は「スラントレンジの 0.2％」であることか
ら水深 1000 mでは 2 mとなる．こちらの方が位
置精度は若干良いものの，調査中に信頼できる
USBLのデータが十分に取得できていることが補
正を行う上での条件となる．どちらの手法を用い
ても当該海域では数 m程の不確かさが絶対位置
の補正には存在すると言える．
相対位置の補正にも水平方向の不確かさが存在

する．位置補正にはMB‒Systemの mbnavadjust

ツールを用いたわけであるが，このツールでは前
述のとおり，隣接測線間で各測線の等深線が合致
するように処理者が目で見て等深線をずらしなが
ら補正を行うため，結果が主観的にならざるをえ
ず，処理者が異なると結果が異なる可能性がある．
位置補正を手動ではなく自動で行うこともできる
が，筆者の経験上，自動だけで行うと誤って大き
く間違った補正をすることがある．当面の対策と
しては補正を行うにあたり「どの地形を用いて位
置補正を行ったか」「何m間隔の等深線を描いて
位置補正に用いたか」等々をデータ処理の報告書
の中に記述することで客観性を保つことが重要と
考える．

6　結論
本報告では AUV「ごんどう」のマルチビーム
音響測深機で取得した海底地形データのデータ収

Fig. 7．  Sounding overlap between track lines with 
（upper） and without （lower） sound speed 

correction.
図 7．  AUV「ごんどう」で取得したデータに音速プロ

ファイル補正を行った場合（上図）と行わなかっ
た場合（下図）の測深点の重なり．

　　    右画面の黄色のハッチで示した部分の測深点が
左画面に表示されている．右画面の赤線は測線
を示す．左画面の測深点は測線ごとに色分けさ
れている．

Fig. 8．  Sound speed profile near the survey area on 27th 
April 2014.

図 8．  2014 年 4 月 27 日（AUVの調査日）に取得した
調査海域の音速プロファイル．
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録及びデータ処理の概要について述べた．また駿
河湾の焼津沖で取得したデータを測量船「拓洋」
に搭載のマルチビーム音響測深機で取得したデー
タと比較した．測量船「拓洋」では捉えられない
微細な海底の地形を AUV「ごんどう」は捉えて
おり，AUVの分解能の高さを示す結果となった．
また AUVのデータのクオリティーチェックを二
つの方法で行った．一つ目は各格子点の水深値の
標準偏差を検証する方法で，多くの格子点で水深
値の標準偏差が 0.1 m以下となり，各格子点の水
深値が精度良く決定されていると言える．二つ目
は本線と照査線の水深差の平均値を検証する方法
で，水深差の平均値は全体で 0.04 mと十分に小
さい値となり，精度良くデータを取得できている
と言える．今後の課題としてはデータ処理の段階
における音速プロファイル補正と位置補正が挙げ
られる．音速プロファイル補正を行った場合より，
行わなかった場合の方が隣接測線間の測深点の重
なり具合が良いという現象が起きたため，原因の
解明が必要である．位置補正は現在，自動ではな
く手動で行っているためデータ処理者によって結
果が異なる可能性があり，客観性を持たせるため
にデータ処理報告書等に「どのように位置補正を
行ったか」を詳細に記述する必要があると考える．
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要　　旨
海上保安庁海洋情報部所属の自律型潜水調査機
器（AUV）「ごんどう」を用いて駿河湾焼津沖で
海底地形調査を実施した．本報告ではデータ収
録，位置補正を含めたデータ処理及びその結果に
ついて紹介する．AUV「ごんどう」で取得した
海底地形と測量船「拓洋」で取得した海底地形を
比較した結果，AUV「ごんどう」は測量船「拓
洋」が捉えることのできない微細な海底の地形を
捉えることができた．また AUVのデータのクオ
リティーチェックを二つの方法で実施した．一つ
は各格子点の水深値の標準偏差を検証するもので
あり，標準偏差は多くの場所で 0.1 m以下であっ
た．もう一つは本線と照査線との水深差を検証す
るものであり，調査範囲の水深差の平均値は 0.04 
mであった．これらクオリティーチェックの結
果から AUV「ごんどう」は本調査において十分
良い精度でデータが取得できていると言える．


