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ͯͬ UUV ͱ௨৴͠ɼΠϯϚϧαοτʢ ௨৴ӴʹΑ
ΔҠಈମ௨৴Λఏ͢ڙΔຽؒۀا ʣӴ௨৴ʢ ҎԼɼӴ
௨৴ ʣΛͯͬΕͨॴͱ௨৴͢ΔɽೋͭͷԻڹ௨
৴ثͷҰͭը૾σʔλΛૹ͢ΔతͰΘΕΔߴ
σʔλ௨৴ɼଞํεςʔλείϚϯυΛૹ͢Δత
ͰΘΕΔ੍ޚ༻௨৴Ͱ͋Δɽߴσʔλ௨৴ʹΘΕΔ
ϞσϜը૾σʔλΛૹ͢ΔͨΊ੍ޚ༻௨৴ϞσϜʹൺ
ͯૹ༰ྔ͕େ͖͍ͷΛબఆͨ͠ɽҰൠతʹԻڹϞσ
ϜΛͯͬσʔλ༰ྔͷେ͖͍௨৴Λͨ͏ߦΊʹిͱ
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( e )　ステップ 5
　　   ：二つの位置精度を比較

( a )　ステップ 1
　　   ：UUV からステータス情報を取得

( b )　ステップ 2
　　   ：次のウェイポイントを認識

( f )　ステップ 6
　　   ：予測位置の更新

( g )　ステップ 7
　　   ：到達予測位置に向かう

( c )　ステップ 3
　　   ：位置精度の計算

( d )　ステップ �€
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εςοϓ 2ʢ ୈ 3 ਤ - ( b ) ʣ
USV εςʔλεσʔλ͔Β UUV ͢ࢦʹ͕࣍

ΣΠϙΠϯτΛೝࣝ͢Δɽ
εςοϓ 3ʢ ୈ 3 ਤ - ( c ) ʣ

USV  USBL ( Ultra Short Base Line ) Ͱ UUV

ͷҐஔΛऔಘ͠ɼUSBL ͰଌҐͨ͠ UUV ͷҐஔਫ਼
Λ͢ࢉܭΔɽ

εςοϓ 4ʢ ୈ 3 ਤ - ( d ) ʣ
USV  UUV ͷ INS Ґஔͱ࣍ͷΣΠϙΠϯτ

ΛجʹɼҰఆޙؒ࣌ͷ UUV ͷ౸ୡҐஔΛ༧ଌ͢Δɽ
εςοϓ 5ʢ ୈ 3 ਤ - ( e ) ʣ

USV  USBL ͷଌҐਫ਼ͱ UUV ͷ INS Ґஔਫ਼
Λൺֱ͢Δɽ

εςοϓ 6ʢ ୈ 3 ਤ - ( f ) ʣ
͠ UUV ͷ INS Ґஔਫ਼͕ѱ͍߹ɼUSV

 UUV ͷ INS Ґஔʹͮ͘ج౸ୡ༧ଌҐஔΛ USBL

ଌҐҐஔʹߋ͍ͯͮج৽͢Δɽ
εςοϓ 7/C0_0 1 Tf
-0.022 Tc 0.022 Tw 2.877 0 Td
[<03700B0C0490>0.5<03600368>]TJ
/T1_0 1 Tf
0 Tc 0 Tw 5.231 0 Td
(UUV)Tj
/C0_0 1 Tf
-0.022 Tc 0.022 Tw 2.487 0 Td
2.487 01.7 Td
 Tf
2.456 0 Td
<02A.04 Tc -0.0Tc 0 Tw 11.259 0 Td
C0_0
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