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【平成２０年度 研究進捗評価結果】 

評価 評価基準 
 A+ 当初目標を超える研究の進展があり、期待以上の成果が見込まれる 

○ A 当初目標に向けて順調に研究が進展しており、期待どおりの成果が見込まれる 
 B 当初目標に対して研究が遅れており、今後一層の努力が必要である 

 C 
当初目標より研究が遅れ、研究成果が見込まれないため、研究経費の減額又は研究の

中止が適当である 
（意見等） 
本研究課題は、海中ロボット（AUV）の実用化のための研究計画であり、基盤研究（S）の趣旨に馴

染まない研究内容であるとの意見もあったが、研究そのものは着実に成果を上げていると判断できる。

 なお、学術論文の積極的な発表に努めてもらいたい。 
 

 
【平成２２年度 検証結果】 
研究進捗評価結果どおりの成果が達成された。 

  


