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• 自動化システム概要と成果

• 無人運航実証実験
（新⾨司〜伊予灘）

本日の報告内容



自動化システム概要と成果／プロジェクト概要

• 新造カーフェリーを用いて，離岸から，航⾏，
物標検知・避航，着岸に至るまでの操船自動化，
機関室監視強化の技術開発，および⾼度なセ
キュリティー技術を適用した陸上監視システム
の開発を⾏う．

• 特に機関室監視については，就航中の監視強化
に注⼒し，FO漏れ検知，データ蓄積による分析
診断，故障予知に係る技術を開発する．

2020.6.12プレス発表資料より



自動化システム概要と成果／研究開発体制
メンバー 本事業における主な役割

●三菱造船
コンソーシアム代表，コーディネーター，開発全体計画，システム要件設定，機
関室監視遠隔モニタリング・故障部位可視化による認知支援開発，システム搭
載・調整，実証実験実施

●MHI-ME 自動操船システム（SB-X）開発・調整
●大阪府立大学 自動離着岸操船システム（ABMS）開発・調整
●川崎重工 操船統合制御装置（KICS）メーカー
●パイオニアSSI 岸壁測距システム開発・調整
●ブレインズ 物標画像解析システム開発・調整

●三菱重工グループ 燃料油漏れ監視システム開発・調整，
電動機状態監視システム

●アイディア 陸上監視システム開発・調整
●大阪大学 離着岸シミュレーション手法開発・調整

●新日本海フェリー 供試船「それいゆ」所有者・運航管理実務者
海事知見提供，システム要件設定支援，実証実験実施

●東京九州フェリー 供試船「それいゆ」運航者
実証実験実施

●日本海事協会 リスク評価におけるHAZID事務局，規則専門家の立場で助言
●海上技術安全研究所 リスク評価においてリスク評価専門家として助言

●コンソーシアム，●共同開発・実証実験メンバー，●メーカー，●協力者



自動化システム概要と成果／自動離着岸操船システム（ABMS）

（概要）
 予め設定した離着岸の計画航路を、船が高い精度

で追従するように、AIがプロペラ・舵・サイドス
ラスタの出力を制御する



自動化システム概要と成果／自動離着岸操船システム（ABMS）

 ⻘：目標航路 
橙：実験結果 
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自動化システム概要と成果／岸壁測距システム

（概要）
 本船舷側から岸壁までの距離を、岸壁側にター

ゲットを設置すること無く計測する



自動化システム概要と成果／岸壁測距システム
3D-LiDAR 岸壁測距システムモニター画面

測距情報表示
（SB-Xモニターに表示）

12倍速

写真(素材）を續さんから入手



自動化システム概要と成果／自動操船システム（SB-X）

（概要）
 計画航路を保持する
 自動避航操船を行う

 操船関連自動化システム全般のプラットフォーム



自動化システム概要と成果／自動操船システム（SB-X）
計画航路トラッキング

計画航路

本船航跡



自動化システム概要と成果／自動操船システム（SB-X）
輻輳海域における自動避航操船

避航航路

本船航跡

元の計画航路

避航対象



自動化システム概要と成果／物標画像解析システム

（概要）
 IRカメラの画像より、船舶やその他の物標を検知

する
 検知した物標までの距離・相対方位・相対速度ベ

クトルを測定する



自動化システム概要と成果／物標画像解析システム
物標画像解析システムモニター画面



自動化システム概要と成果／離着岸シミュレーション⼿法

（概要）
 操縦性シミュレーションにより入出港最適航路の創

生する



自動化システム概要と成果／離着岸シミュレーション⼿法
小樽港入港



自動化システム概要と成果／離着岸シミュレーション⼿法
小樽港入港



自動化システム概要と成果／燃料油漏れ監視システム

（概要）
 機関員の目視点検に代わり，主機に燃料油を供給

するフレキパイプからの微量な燃料油（FO）漏れ
を、カメラと画像処理技術を用いて検知する



自動化システム概要と成果／燃料油漏れ監視システム
燃料油漏れ模擬検知画像



自動化システム概要と成果／電動機状態監視システム

（概要）
 電動機の電流情報を⻑期間モニタリングすること

で、将来の故障に繋がる兆候を早い段階で検知し、
「注意」や「点検推奨」を知らせる



自動化システム概要と成果／電動機状態監視システム
電動機電流トレンド・モータ本体/伝達装置/装置本体評価値トレンド

鮮明な写真(素材）を下山さんから入手
下山さん：もう少し鮮明な絵（素材）はありませんか？



自動化システム概要と成果／陸上監視システム

（概要）
 本船の航路・運航・機関データ(*)をクラウドサー

バへ送信し，陸上からリアルタイムで監視可能と
する
*； • 航海装置データ（航路データを含む自動操船システム，GNSS，レー

ダー，AIS，風向風速計等）
• エンジンロガーデータ（機関トレンドデータ，警報・イベント履歴）
• M0チェックリスト入力データ
• 機関室カメラ画像（通信データ量の観点から，ユーザ要求時のみ送

信）

 堅牢なサイバーセキュリティを有するシステムと
する



自動化システム概要と成果／陸上監視システム
航海装置データ



自動化システム概要と成果／陸上監視システム
機関トレンドデータ



• 自動化システム概要と成果

• 無人運航実証実験
（新⾨司〜伊予灘）

本日の報告内容



無人運航実証実験／実験船「それいゆ」

船舶所有者︓

船舶運航者︓

旅客定員 268名
全⻑ 222.5ｍ
総トン数 15,515トン
航海速力 28.3ノット
積載台数 トラック約154台／乗用車約30台



新門司

姫島

伊予灘

周防灘

国東半島

「東京九州フェリー」HPから

無人運航実証実験／航路（約240km）



無人運航実証実験／報告（自動離岸動画）

https://youtu.be/n_Usf4YXmYA

https://youtu.be/n_Usf4YXmYA



