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の根幹をなす技術であり，これらを適正に組み合わせて

調査に用いることで，様々な分野の海洋調査に貢献でき

ると考えている．これに加えて，海外の動向も把握しつ

つ，基盤ツールに代表される，官・学で開発されている

新技術を取り込むなどして，調査の精度を向上させてい

きたいと考える．
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