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【手続補正書】
【提出日】平成31年2月12日(2019.2.12)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　水中を自律航行およびホバリング可能であり、水底に着底して重力を測定する重力測定
装置であって、
　重力を測定する重力測定部と、
　前記重力測定装置が水中移動可能なように推進力を発生する推進力発生部と、
　三次元の水底形状を取得する水底形状取得部と、
　前記水底形状取得部により取得した水底形状に基づいて前記重力測定装置の着底目標位
置を決定する着底位置決定部と、
　前記着底位置決定部により決定した着底目標位置に到達するよう前記推進力発生部を制
御し、前記重力測定装置を該着底目標位置に着底させる着底制御部と、
　前記重力測定装置の姿勢の変動を検出する姿勢センサと、
を備えた、
ことを特徴とする重力測定装置。
【請求項２】
　請求項１の重力測定装置において、
　水底にレーザ光を照射するレーザと、
　前記レーザによりレーザ光を照射した水底を撮影するカメラとをさらに備え、
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前記水底形状取得部は、前記カメラにより撮影した画像に基づいて前記三次元の水底形状
を取得する
ことを特徴とする重力測定装置。
【請求項３】
　請求項１の重力測定装置において、
　水底地形を計測するソーナーをさらに備え、
前記水底形状取得部は、前記ソーナーによる計測結果に基づいて前記三次元の水底形状を
取得する、
ことを特徴とする重力測定装置。
【請求項４】
　請求項１に記載の重力測定装置において、
　前記着底位置決定部は、前記重力測定装置が着底した状態で、前記姿勢センサにより検
出した姿勢に変動がある場合、着底目標位置を変更し、新たな着底目標位置を決定する、
ことを特徴とする重力測定装置。
【請求項５】
　請求項１に記載の重力測定装置において、
　前記着底位置決定部は、前記三次元の水底形状の凹凸及び傾斜に基づいて前記着底目標
位置を決定する、
ことを特徴とする重力測定装置。
【請求項６】
　請求項１に記載の重力測定装置において、
　水の流向を計測する流速計と、
　前記重力測定装置の水底からの高度と対地速度を計測する対地速度計とをさらに備え、
　前記着底制御部は、水底に対して静止した状態で前記流速計により流向を計測し、その
流向に正対する方位を前記重力測定装置が維持するように前記推進力発生部を制御しつつ
、前記対地速度計により前記重力測定装置の水底からの高度と対地速度を計測しながら前
記重力測定装置が降下するように前記推進力発生部を制御することで、前記重力測定装置
を前記着底目標位置に着底させる、
ことを特徴とする重力測定装置。
【請求項７】
　請求項１に記載の重力測定装置において、
　前記着底制御部は、前記重力測定装置が着底した後の一定時間、前記重力測定装置の姿
勢を前記姿勢センサにより監視し、前記重力測定装置の姿勢の変動が無い場合には、その
まま着底を継続し、前記重力測定部による重力測定を実行する、
ことを特徴とする重力測定装置。
【請求項８】
　水中を自律航行およびホバリング可能であり、水底に着底可能な自律航行装置であって
、
　前記自律航行装置が水中移動可能なように推進力を発生する推進力発生部と、
　三次元の水底形状を取得する水底形状取得部と、
　前記水底形状取得部により取得した水底形状に基づいて前記自律航行装置の着底目標位
置を決定する着底位置決定部と、
　前記着底位置決定部により決定した着底目標位置に到達するよう前記推進力発生部を制
御し、前記自律航行装置を該着底目標位置に着底させる着底制御部と、
　前記自律航行装置の姿勢の変動を検出する姿勢センサと、
を備えた、
ことを特徴とする自律航行装置。
 
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
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【補正対象項目名】０００８
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００８】
　本発明は上記の目的を達成するために、水中を自律航行およびホバリング可能であり、
水底に着底して重力を測定する重力測定装置であって、重力を測定する重力測定部と、前
記重力測定装置が水中移動可能なように推進力を発生する推進力発生部と、三次元の水底
形状を取得する水底形状取得部と、前記水底形状取得部により取得した水底形状に基づい
て前記重力測定装置の着底目標位置を決定する着底位置決定部と、前記着底位置決定部に
より決定した着底目標位置に到達するよう前記推進力発生部を制御し、前記重力測定装置
を該着底目標位置に着底させる着底制御部と、前記重力測定装置の姿勢の変動を検出する
姿勢センサと、を備えた、ことを特徴とする。
 
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００９
【補正方法】削除
【補正の内容】
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