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変動OZTを元にした避航アルゴリズムの研究開発
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２．研究⽬標と課題
（１）変動OZT

変動OZTは、相⼿船が変針する可能性があ
る⾓度（変動⾓）を考慮できる。相⼿船との
距離に応じて変動⾓は設定される（右図）
（２）避航アルゴリズムと避航システム

1．避航候補のネットワーク作成
2．OZTと衝突する避航候補を削除
3．ネットワークにコストを設定
4．最⼩コストの避航経路を提案

１．研究の概要
近年の内航海運業においては、船員の⾼齢化と⼈⼿不⾜が顕著な問題として浮上してお

り、また、多くの海難事故は不⼗分な⾒張りや不適切な操船が原因であることが多い。
このような問題を克服するため、⾃動運航船の研究と開発が進⾏中であり、ここでは、

相⼿船による航⾏妨害ゾーン（Obstacle Zone by Target︓OZT）を拡張した変動OZTと、
避航航路設計のアルゴリズム、および⾃動避航操船システムを紹介

３．実験
（１）シナリオ

・⼩⾖島付近の内航船の避航データをもとに作成（右図）
（２）実験結果

・変動OZTなしは、実船航跡とほぼ同じ航跡
・変動OZTありは、実船航跡よりも相対距離を確保

本研究の一部は，東京海洋大学様、MOLマリン＆エンジニアリング(株)様、(株)商船三井様、商船三井テクノトレード(株)様、(株)YDKテクノロジーズ様との共
同研究で得られた成果です。
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変動⾓設定例変動⾓導出式

変動OZTを使⽤した避航アルゴリズムを開発し
安全な避航⾏動を提案
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経路の距離
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