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チームさっしー 

本研究開発の一部は、文部科学省COC事業の助成を受けたものです。 

 “さっしー” フリースタイル部門 
さめ型ROV 

ヒレ 
・左右のヒレにそれぞれ推進用として2基のブラシレスモータを搭載 
・ヒレ基部のサーボモータで任意の角度に推力を発生！ 

Webカメラ 
・ROV前方を操作画面で確認 
・録画・保存が可能 

モータ 
・計8基のブラシレスモータを 
 駆動させ、推進する 

 
機体諸元 

全長

(m) 0.70 
全幅

(m) 0.55 
全高

(m) 0.31 

乾燥
質量

(kg) 
7.40 

回転 

水面を推進する際の「さめ」のように突き出る背びれや、
前進/後退、ロール回転に立ち泳ぎまでこなす
「さっしー」の高い運動性能をご覧ください
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