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〈 シ ス テ ム技術部〉

　　　 船舶航行自動化 シ ス テ 厶 の 開発および

　　　評価 に 有効 な シ ミ ュ レーシ ョ ン シ ス テ ム

　　　 The　SimulaLion　 System　 Effective　 for

　 Development　and 　Evaluation　of 　Automatic

　　　　　 Navigation　SYstL・Ms 　 of 　Ship

　　　　　　　金湖富士夫，沼野正義

　　　　　　　　　平成 2年 3 月

目本 シ ミ ュ レ
ー

シ ョ ン 学会 シ ミ ュ レー
シ ョ ン 8巻 4 号

　 各方面で，船舶航行 の 白勤化 シ ス テ ム の 研究 ・開発

が進行 して い る が ，それ らの 開発お よ び評価に使用 さ

れ る シ ミ ュ レー
シ ョ ン シ ス テ ム S王SANAM （Simulation

System　for　Automatic 　Navigation　and 　Vessel

Traffic　Management）を構築 した 。　 SISANAM にお

い て は ，船舶，船舶搭載機器，風 ・潮流等の外乱，海

岸線 ・水深等の 地形等 の ， 船舶 の 航行 に おけ る実世界

の要素をそ の 独 自性 をも含めて詳細に モ デル 化する こ

と が 必 要で ある 。 また，自動化 シ ス テ ム の 評価 に は，

画 像を用 い た専門家 に よる評価が重要 であ り，こ の た

め には リア ル ダイ ム で シ ミ ュ レー
シ ョ ン を行う こ と も

必 要 で ある 。 以上 の 理由に よ り，要素の独自性を考慮

し て SISANAM の モ デ リ ン グを行 い，リア ル タイ ム 性 ，

環境設定 の 容易 さ ， 自動化 シ ス テ ム の 組み込み の 容易

さ等 の SISANAM に 課 された種 々 の要件を満足する 工

夫を施 し，か っ 既存の プ ロ グラ ム の 利 用 の便等を考慮

して FORTRAN に よ りSISANAM を構築 した。

　要素の 独 自性を実現するた め に
，

シ ミ ュ レ
ー

シ ョ ン

で発生 して い る船舶 および船舶搭載機器 に それぞれ独

自の メモ リ領域 を割当て，また船舶 に は各 々 独 自の 行

動方 法 を 指 定 した 船舶属性を付属 させ ，そ の 値 に よ っ

て そ れぞれ の 行動方法 を実現す る プ ロ グラ ム を駆 動す

るように した 。 また ，リア ル タイ ム性を実現するため，

船舶 の 航行 に おけ る種 々 の 作業毎 に プ ロ セ ス を生成 し，

シ ミコ、レーシ ョ ン に おける 1 ス テ ッ プ の 処埋時間 の 異

なるプ ロ セ ス の グル ープ毎に，それぞれ独自の時間間

隔で処理 の起動をかけ るス ケ ジ ュ
ーラを作成 した 。

　 本論文 で は ，こ う した SISANAM に よ る シ ミ ュ レー

シ ョ ン の 現状，リ ア ル タ イ ム シ ミ ュ レータ と して の SI

SANAM の 位置付
．
け等に っ い て 考察 した 。
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　現在，各方面 で，船舶航行 の 自動化 シ ス テ ム の 研究 ・

開発が進行して い るが，そ れ らの 評価の ため に は シ ミ ュ

レーシ ョ ン が必要とされ る。その ようなシ ミ ュ レ
ー

シ ョ

ン では，自動化 シ ス テ ム を搭載 した船舶 （知能化船）

に 対 して，交通環境，自然 環境等の 環 境 の 模擬が十分

に なされ てい な ければな ら な い 。 交通環境の 模擬 に お

い て は，現実的な船舶 の 交通流を発生 させ るだけでな

く，そ れ らの船舶 の運動，操船等 の 行動が現実と同様

で ある こ とが大切で ある。 したが っ て 1 マ ク ロ シ ミ ュ

レ
ー

ン ヨ ン，お よ び ミ ク ロ シ ミ ュ レー
シ ョ ン の 両方 の

特性を備え た シ ミ ュ レー
シ ョ ン 方式が要求され る。し

か し，評価の ため に は ， すべ て の 船舶 の行動 を 詳細 に

模擬す る必 要は な く ， また，そ の こ とは，CPU 等の

コ ン ピ ュ
ー

タの 資源の浪費と な る 。 そ の ため，日的 に

応 じて 交通 流 を 槌 成 す る船舶 の 行動 の 模擬 の 精度を変

化 させ る手法を開発 し，
シ ミ ュ レーシ ョ ン シ ス テ ム

　SISANAM （Simulation　System　for　Automatic

　　Navigation　and 　Vessel　Traffic　Management）

に 組 み 人 れ た。こ の 手法 は SISANAM の 1 っ の プ ロ セ

ス （動的 シ ミ ュ レーン ヨ ン管理 プ ロ セ ス ）で実現 され

て い る 。

　 こ こ で は，同手法 の 概略の 説明を行 い，そ の 有効性

を SISANAM を使用 し た シ ミ ュ レーシ ョ ン で確認 した 。

そ の 結果 ， 交通流をなす船舶 で，知能化船 の 近傍 の複

数 の 船舶が互 い に避航する場合 の 知能化船 の航行パ ター

ン が ，他 船 の 航行 に 変化が な い 場 合 の パ タ
ー

ン と大幅

に 異なり，む しろ前者の パ ターン が よ り悪 くな る 場合

の 生 じ得る こ とが示された。こ の ことは，自動化 シ ス

テ ム の 評価 の ため の シ ミ ュ レ
ー

シ ョ ン に お い て ，現実

的 な交通環境 の 模擬 の 重要性 を 示 唆する もの で あ る。

　また ，同手法は特定 の 海域内の船舶 の 行動 の 模擬精

度 を向 ヒさせ る こ とも可能であ り，海上交通管理 の 有

効性 を評価す るた め の シ ミ コ 、レ ー
シ ョ ン に も有効で あ

る。
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